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m Note legali

CMZ SISTEMI ELETTRONICI S.r.l. si riserva il diritto di apportare modifiche ai prodot-
ti descritti in questo documento in qualsiasi momento € senza preavviso.

11 presente documento ¢ stato preparato da CMZ SISTEMI ELETTRONICI S.1.1. esclusiva-
mente per ['uso da parte dei propri clienti garantendo che esso costituisce, alla data di edizio-
ne, la documentazione pili aggiornata relativa ai prodotti.

E inteso che l'uso della documentazione avviene da parte dell'utente sotto la propria responsa-
bilita e che I'utilizzo di certe funzioni descritte in questo manuale, deve essere fatto con la do-
vuta cautela in modo da evitare pericolo per il personale e danneggiamenti alle macchine.

Nessuna ulteriore garanzia viene pertanto prestata da CMZ SISTEMI ELETTRONI-
CIS.rL, in particolare per eventuali imperfezioni, incompletezze e/o difficolta operative.

Questo documento contiene informazioni confidenziali che sono di proprieta di CMZ SIS-
TEMI ELETTRONICI S.r.l.. Né¢ il documento né le informazioni in esso contenute devo-
no essere divulgate o riprodotte in tutto o in parte, senza consenso scritto da parte di CMZ SIS-
TEMI ELETTRONICI S.r.L.

Avviso sui contenuti

I contenuti di questo documento sono da intendersi come dei suggerimenti per affron-
tare alcune situazioni particolari che si possono verificare durante ['utilizzo di un prodot-
to CMZ. Non ¢ garantito che i suggerimenti riportati siano sempre sufficienti alla risoluzio-
ne dell'argomento trattato.

Prima di tentare di eseguire un'azione secondo le istruzioni qui descritte, assicurarsi di aver ri-
spettato tutte le precauzioni di sicurezza e le specifiche tecniche del prodotto in questione, ri-
portate nei relativi documenti (scaricabili dall'area download del sito www.cmz.it o richiedibi-
li all'indirizzo support@cmz.it).
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SD DRIVE

Codice

Descrizione

SDDRIVE_0001

Trasformatore per azionamento ISD

SDDRIVE_0002

Gestione dell'ingresso di enable hardware su SVM

SDDRIVE_0003

Gestione della cattura quota CUSTOM

Tabella 1.1. Argomenti
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Trasformatore per azionamento ISD

Trasformatore per azionamento ISD

Domanda

Un trasformatore da 35VA puo andare bene per alimentare un ISD?

Risposta
Un trasformare da 35VA ¢ troppo piccolo per alimentare un ISD.
Per calcolare la potenza che deve avere il traformatore ¢ necessario considerare la formula:

PTRASF ~ PHVT/(0,7*u) dove:
* PTRASF¢lapotenza del trasformatore.
* u ¢ il rendimento del trasformatore (= 0.9).

* PHVT¢lapotenza totale assorbita dagli ISD.
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Gestione dell'ingresso di enable hardware su SVM

Gestione dell'ingresso di enable hardware su SVM

Domanda

Puo l'ingresso di enable hardware dell'azionamento SVM essere collegato a un'uscita sicura?

Risposta
L'ingresso di enable hardware puo essere collegato a un'uscita sicura.

Se questa uscita sicura ha la funzionalita di diagnosi ¢ necessario andare a impostare, tramite SD
Setup, il filtro sull'ingresso di enable. L'impostazione del filtro va effettuata (con la funzione di
diagnosi) in base alle caratteristiche elettriche dell'uscita alla quale I'ingresso ¢ collegato, in modo
da togliere i disturbi e garantire il corretto funzionamento dell'ingresso senza rimbalzi.

Per impostare il filtro sull'ingresso fare riferimento alla domanda Zmpostare filtro su un ingresso

Doc. MS062101 - Ed. 1.2 - 3
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Gestione della cattura quota CUSTOM

Gestione della cattura quota CUSTOM

Domanda

Come si configurano le catture con interfaccia CUSTOM negli azionamenti SDDrive tramite
controllore?

Risposta

Per configurare le catture seguire i passaggi qui sotto descritti:

1. See necessario utilizzare i PDO, aggiungere trai TPDO del nodo SVM/ISD le seguenti
celle:

* 0x4001.01 : stato della cattura se si utilizza la macchinetta A;

0x4011.01 : stato della cattura se si utilizza la macchinetta B.

* 0x4004.01 : posizione catturata se si utilizza la macchinetta A;

0 0x4014.01 : posizione catturata se si utilizza la macchinetta B;

v 16#1802: Param. 0x180200 16#384 ($NODEID+16&380) 48
Latch status A 16%4001:16501 16

Latch value A 16£4004:16%01 32

Figura 1.1. Esempio: Aggiunta PDO per la prima macchinetta di cattura

Se non ¢ necessario utilizzare i PDO per la gestione della cattura quota saltare questo
passaggio.
2. 0x4000.02 : configurazione segnale di trigger di cattura se si utilizza la macchinetta A;

0x4010.02 : configurazione segnale di trigger di cattura se si utilizza la macchinetta B;

3. 0x4003.01 : configurazione sorgente di cattura se si utilizza la macchinetta A;

0x4013.01 : configurazione sorgente di cattura se si utilizza la macchinetta B;

AN ¥aYaYaWaYe) I oI B _ Cooooo X Tel /X PR K 1 _ 1 -
UVAETUVUV.VD . LUIILLSUL&LIUIIC Cdililuld dU 11011LC Ul ddlitd/ ulbbtﬁ. bwwgﬂdfdﬁgbj?'
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0x4000.03 : configurazione cattura su fronte di salita/discesa se si utilizza la macchi-
netta B;

5. Per selezionare la macchinetta di cattura, abilitare le catture e leggere il valore catturato
utilizzare il function block MC_TouchProbe. La macchinetta di cattura deve essere se-
lezionata tramite l'ingresso T7iggerinput del function block (TriggerInput = 0 : mac-
chinetta A; TriggerInput = 1 : macchinetta B).

Per ulteriori informazioni sulla configurazione delle catture, fare riferimento al manuale SDDri-
ve.
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BD DRIVE

Codice Descrizione
BDDRIVE_0001 Gestione dell'albero elettrico via bus
BDDRIVE_0002 Utilizzo degli azionamenti IBD/NBD con TwinCAT
BDDRIVE_0003 Gestione feed forward di velocita in modalita 8

BDDRIVE_0004 Mancanza tensione di alimentazione di controllo durante un salvataggio dei parametri

BDDRIVE_0005 Gestione della cattura quota CUSTOM

Tabella 2.1. Argomenti
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Gestione dell'albero elettrico via bus

Gestione dell'albero elettrico via bus

Domanda

Come deve essere gestito, I'albero elettrico via bus negli azionamenti IBD e NBD?

Risposta

Per gestire I’albero elettrico via bus fare riferimento:

* Alla domanda Gestione dell'albero elettrico via bus per la gestione dell'albero elettrico via
programmabilita.

* Alla domanda /nvio dei riferimenti master per gestive l'albero elettrico via bus per la con-
tigurazione del progetto CODESYS per inviare la posizione e velocita del master via bus.

8 Doc. MS062101 - Ed. 1.2 -
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Utilizzo degli azionamenti IBD/NBD con TwinCAT

Utilizzo degli azionamenti IBD/NBD con TwinCAT

Domanda

Come devono essere utilizzati gli azionamenti IBD e NBD con TwinCAT, il software della Bec-

khoft ?

Risposta

Per la gestione degli azionamenti IBD e NBD con TwinCAT fare riferimento al manuale BD-
Drive, paragrafo "Esempio di collegamento del drive usando TwinCAT" .

Doc. MS062101 - FEd. 1.2 - 9
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Gestione feed forward di velocita in modalita 8

Gestione feed forward di velocita in modalita 8

Domanda

Come va gestito il feed forward di velocita negli azionamenti comandati dal master in modalita 82

Risposta

Per gestire la feed forward di velocita in modalita 8 ¢ necessario passare tramite PDO di trasmis-
sione anche la cella 0x60B1.00 ( VelocityOffset).

Questo parametro puo essere usato come feed forward di velocita o riferimento di velocita a se-
conda del modo di interpolazione (SxzbMode). Di default la SubMode ¢ -136, quindi la Velocity-
Feed Forward viene calcolata in base al valore della cella 0x60B1.00.

Per ulteriori informazioni fare riferimento al manuale BDDrive.
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Mancanza tensione di alimentazione di controllo
durante un salvataggio dei parametri

Mancanza tensione di alimentazione di controllo durante un salvataggio dei parametri

Domanda

Cosa accade se durante il salvataggio dei parametri in memoria permanente tramite il pulsante
Save all parameters da SDSetup viene a mancare I'alimentazione della sezione di controllo?

Risposta

Se durante un salvataggio dei parametri in memoria permanente viene a mancare I'alimentazione
di controllo, ci si puo trovare nella situazione della seguente immagine, perdendo la configura-
zione del motore :

Mator and dive | Polarty | Phasing| Digtal 0| Captures | Limits and windows settings | Control mode | Loops setings | Homing | Erors |
Motor: [NONE MOTOR ~ Drive name: [
Model; [~
Feedback sen
Manufacturer: [NONE 0
Sensor codk o i
Mo
& i Retent
Moter motion type: Rotary h_o oc
Poles: 0 poles © Ehe
Stall curent [ [ -8 Fauts
Peak curent: 000 A F3-f88 Dyfamric
Postion resoluton: 000 incirev @ OC bus undar votag:
Inetia 0 gom - Retentive
Inductance: 000 wH [ ket @ DChus under voliage
Resistance: 000 otm Meecacd curert LR
Torgue constart: 0.000 Nm/A Max peak curent 450 A
Cogaing toraue 0000 Nm Max supply vottage: 5V
Rated speed: | 0 RPM r~Cument settings:
Fault temperature: 120 T Peak curent 655353 A
Pause Reset erors Hep Close
W7 System informat x
= DUET.HV.
Hardh
Boot 1160 v..
Firmware
Save all parameters Show crrors Help Close
oy | x| Annla

Figura 2.1. Errori durante il salvataggio dei parametri in memoria permanente

In questi casi bisogna, da SDSetup, fare il ripristino dei dati di fabbrica cliccando nella barra nei
menu su Drive-> Permanent memory...-> Restore default parameters.
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Gestione della cattura quota CUSTOM

Gestione della cattura quota CUSTOM

Domanda

Come si configurano le catture con interfaccia CUSTOM negli azionamenti BDDrive tramite
controllore?

Risposta

Per configurare le catture seguire i passaggi qui sotto descritti:

1.

12 4

Se ¢ necessario utilizzare i PDO, aggiungere trai TPDO del nodo IBD/NBD le seguenti
celle:

* 0x4001.01 : stato della cattura se si utilizza la macchinetta A;

0x4011.01 : stato della cattura se si utilizza la macchinetta B.

* 0x4004.01 : posizione catturata se si utilizza la macchinetta A;

0 0x4014.01 : posizione catturata se si utilizza la macchinetta B;

| 16#1802: PdoTx3_CommunicationParameters  16#381 ($NODEID+16#380) 48
Latch status A 16#4001:16%01 16
Latch value A 16£4004:16:01 32

Figura 2.2. Esempio: Aggiunta PDO per la prima macchinetta di cattura

Se non ¢ necessario utilizzare i PDO per la gestione della cattura quota saltare questo

passaggio.

0x4000.02 : configurazione segnale di trigger di cattura se si utilizza la macchinetta A;

0x4010.02 : configurazione segnale di trigger di cattura se si utilizza la macchinetta B;

0x4003.01 : configurazione sorgente di cattura se si utilizza la macchinetta A;

0x4013.01 : configurazione sorgente di cattura se si utilizza la macchinetta B;

0x4000.03 : configurazione cattura su fronte di salita/ discd06 MM 1 FichkRi-
netta A;



17//4 BD DRIVE

0x4000.03 : configurazione cattura su fronte di salita/discesa se si utilizza la macchi-
netta B;

5. Per selezionare la macchinetta di cattura, abilitare le catture e leggere il valore catturato
utilizzare il function block MC_TouchProbe. La macchinetta di cattura deve essere se-
lezionata tramite l'ingresso T7iggerinput del function block (TriggerInput = 0 : mac-
chinetta A; TriggerInput = 1 : macchinetta B).

Per ulteriori informazioni sulla configurazione delle catture, fare riferimento al manuale BDrzve.
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SD SETUP

Codice

Descrizione

SDSETUP_0001

Avviso Configuration file not updated

SDSETUP_0002

Variabili ritentive

SDSETUP_0003

Gestione dell'albero elettrico via bus

SDSETUP_0004

Aggiornamento firmware

SDSETUP_0005

Impostare filtro su un ingresso

Tabella 3.1. Argomenti

Doc. MS062101 - FEd. 1.2 -
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Avviso Configuration file not updated

Avviso Configuration file not updated

Domanda

Cosa si deve fare quando, aprendo SDSetup compare questo messaggio?

CODESYS

® The device version "3.5.10.1"in the project is older than the connected device. Itis

[ ] Do not warn again for this project.

recommended to cancel the operation and manually update the device to version '3.5.11.1'
in the project.

Click 'Cancel’ to abort.
Click "0OK to ignore this warning and continue with the operation.

Conce

Risposta

Questo messaggio indica che la versione del file xml all’interno dell’azionamento non ¢ presente
tra i file xml presenti nel pc.

Si puo rispondere SI a questo messaggio, e ci si colleghera con il file xml presente nel pc che ha
la versione piu vicina a quello dentro ’azionamento.

Per non vedere pitl questo messaggio e ottenere il file xml richiesto occorre aggiornare SDSetup.

16
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Variabili ritentive

Variabili ritentive

Domanda

Come mai nella programmabilitd non funzionano le variabili ritentive?

o
Risposta
Per utilizzare le variabili ritentive ¢ necessario attivarle scrivendo 1 nella cella modbus 588.
Questa cella deve essere scritta nel programma resett.

Inoltre, negli azionamenti della serie SD ¢ necessario che ci sia un’alimentazione di almeno 40 V
per utilizzare le variabile ritentive.

Se vengono attivate le variabili ritentive e I'azionamento non ¢ alimentato correttamente, 1'azio-
namento non si accende.

Doc. MS062101 - Ed. 1.2 - 17
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Gestione dell'albero elettrico via bus

Domanda

Come deve essere gestito, tramite programmabilita interna, I'albero elettrico via bus negli azio-

namenti IBD e NBD?

Risposta

Per gestire I’albero elettrico fare riferimento all'esempio qui sotto:

VAR GLOBAT

Lxi=sSlave : AXIS REF;
EncoderMaster : ENCZ REF;
Fb Start : Mo Start;
o Fb_Stop : MC Stop;
Fb Power : Mc Power;
Fb Gear : MZ Gear;
xStartGear : BOOL := FALSE;
uStopGear : BOOL := FALSE;
SteplCycle : SINT := 0;
Vel Stop : DINT := 1&0000;
END VAR

18

Doc. MS062101 - Ed. 1.2 -



17//4 SD SETUP

PROGRAM main

Axisslave.Num := MC_REF_AXIS_MAIN;
EncoderMaster.Num:= IDﬁREFﬁENCiAUXILIARY;e

CASE StepCycle OF
0:

1:
SYS_WriteObject (6524, 2};
SYS_WriteObject (6537, 1); e
SYS_WriteObject (6539, 2);
SYS_WriteObject (6554, 0);

StepCycle := StepCycle + 1;

IF xStartGear THEN
5YS_WriteObject (6534, 1); o
Fb_Gear.InpStart := TRUE;
Fb_Gear.StartGear := TRUE;
stepCycle := StepCycle + 1;

END_IF;

IF zStopGear THEN
Fb_Stop.Exscute := TRUE;
Fb_Gear.StartGear := FALSE;
8YS_WriteObject (6534, 0);
stepCycle := StepCycle + 17

END_IF

IF Fb_Stop.Done THEN

Fb_Stop.Execute := FALSE;
StepCycle := 2;
ENDill"
EN'DiﬁASE
Fb_Start (Execute := TRUE);
Fb_Stop (Axis := AxisSlave,
Deceleration := Vel_Stop);
Fb_Power (Axis := AxisSlave);
Fb_Gear (Master := EncoderMaster,
8lave := AxisSlave,
Mode := 2, o
RatioInNumerator := 1000,
RatioInDenominator := 1000,
RatioEndNumerator := 1000,
RatioEndDencminator := 1000,
MastsrSpacs := 1);

END_PROGRAM

Dichiarazioni variabili e istanziazione dei function block.

Selezione del tipo di encoder utilizzato come master ovvero l'encoder ausiliario
(I0_REF_ENC_AUXILIARY).

©  Scrittura delle seguenti celle per settare alcune impostazioni dell'encoder:
* 6524: Selezione del tipo di encoder ausiliario (2=Encoder Ausiliario da Fieldbus).

* 6537 Selezione della modalita di funzionamento dell'encoder ausiliario da fieldbus
(1=Pos+Vel con estrapoaltore attivo).

* 6539: Selezione del periodo di estrapolazione dell'encoder ausiliario da fieldbus,
espresso in numero di periodi di sync.

* 6554: Abilitazione=1, disabilitazione=0 dei parametri di uscita "BusAuxEncode-
rOutPosition” e "BusAuxEncoderOutVelocity” dell'encoder ausiliario da fieldbus.
Scrittura cella 6534 per mettere in run |'encoder ausiliario da fieldbus.

Scrittura cella 6534 per mettere in stop l'encoder ausiliario da fieldbus.

Utilizzo del function block MC_Gear per gestire l'albero elettrico, passando il master, lo
slave, la modalita di gear, il rapporto di inseguimento iniziale e finale e lo spazio master
entro il quale lo slave deve raggiungere il rapporto di inseguimento finale.

Per ulteriori informazioni sulle celle fare riferimento al manuale BDDrive.
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Per la configurazione del progetto CODESYS che permette di inviare la posizione e velocita del
master via bus, fare riferimento alla domanda /nvio dei riferimenti master per gestive l'albero elet-
trico via bus
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Aggiornamento firmware

Aggiornamento firmware

Domanda

Come si aggiorna il firmware degli azionamenti SDDrive e BDDrive?

Risposta

1B YW eed

%

SR BER o oA 6%

ad Firmware >
Drive Code HW Bost FW E’Q:
| Firmware SWMACAN (2114) Rev 42 | 114 | 7 | 11 | 42 ult:
Description | Hw code | Sw code | Version | Beta | A fhow ¢
Fimware SYMACAN (2114) 114 2114 42
Fimware SYMACAN (2114) 114 2114 41 fpe:
Fimware SYMACAN (2114) 114 2114 39 step
— | Firmware SWVM/CAN (2114) 114 2114 38
Firmware SYMACAN (2114) 114 2114 iz
4 Fimware SYMACAN (2114) 114 2114 a5 brake
' Fimware SYMACAN (2114) 114 2114 iz i
Fimware SYMACAN (2114) 114 2114 3
Fimware SYMACAN (2114) 114 2114 0
1 Firmware SYMACAN (2114) 114 2114 28 .
Fimware SYMACAN (2114) 114 2114 27
) Fimware SYMACAN (2114) 114 2114 26 ﬂ
Firmware SWMACAN (2114) 114 2114 25 i
—= | Firmware Status: Run (10)
! |_ Stof
Setug  Help Download e Exit [ Show al

©® Cliccare 'icona Download firmware.
©® Sclezionare la versione di firmware da scaricare nell'azionamento.

©  Cliccare Download per avviare la procedura di scaricamento del firmware.
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Impostare filtro su un ingresso

Impostare filtro su un ingresso

Domanda

Come si imposta il filtro su un ingresso?

Risposta

Per impostare il filtro su un ingresso seguire i passaggi qui sotto descritti:
||ﬁi%ﬁox”éllll|‘»ﬂ|l S H$ S F| 3 BR]o o sn] 6% %] R]
’_ Drive Setup - OFFLIMNE- Firmware SVM/SER (2120) X

22

7 Motor and drive I Phase / Direction  Digital 11O |Analog input I Captures I Limits and windows settings I Control mode I Loops settings I Homing I Ermors I
4 140 settings | Functions settings I

]
3
1 Select the appropriate digital 1/0:
3
e Enable Temination

i Ve LOW HIGH debounce | resistance
7 In0 IIN - Generic input LI e i r
qQ
) In1 IIN - Generic input LI e i r

In2 IIN - Generic input LI e i r
] In3 IIN - Generic input LI e i r
L In4 IlN - Generic input LI ' « -
1 In5 IIN - Generic input LI e i r

In6 |[IN - Enable ~| C @ W e

In7 IIN - Generic input LI e i r

Debounce time: I 0.4003: ms 9 Pages:  Previous ﬂj Next  Page I 1 of I 2
Save all parameters | Help | o Write | Cancel Close

Dalla finestra Drive Setup andare nella tab Digital 1/0.

Abilitare il filtro tramite il check su Enable debounce.

Impostare il tempo di validazione dell'ingresso tramite Debounce time.

Gli ingressi vengono scansionati ogni 200 us e il tempo impostato su Debounce time viene
convertito internamente in numero di campioni, quindi il valore espresso deve essere divi-

sibile per 200 us.

Il valore minimo impostabile ¢ 400 ps, mentre il valore massimo ¢ 3 s.
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Codice Descrizione
LBD_0001 Gestione della cattura quota
LBD_0002 Gestione file parametri dentro l'azionamento
LBD_0003 Problema sul salvataggio dei parametri
LBD_0004 Gestione freno
LBD_0005 L'errore di inseguimento non diminuisce regolando i guadagni

Tabella 4.1. Argomenti
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Gestione della cattura quota

Gestione della cattura quota

Domanda

Come si configurano le catture sull’azionamento LBD tramite controllore?

Risposta

Per conﬁgurare le catture seguire i passaggi qui sotto descritti:

24

1.

Se ¢ necessario utilizzare i PDO, aggiungere trai TPDO del nodo LBD le seguenti celle:
* 0x3370.00 : stato della cattura;

* 0x337X.06 dove "X" dipende dalla macchinetta di cattura che si vuole utilizzare
(3371.06 : macchinetta 1; 3372.06 macchinetta 2, etc): posizione catturata.

Nell'immagine seguente ¢ stato aggiunto il TPDO riguardante la 4> macchinetta di cat-
tura:

uuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuu
v| 16#1803: TPDO4 Parameter 16#481 ($NODEID+16#480) 48
Captures status 16%3370:16%00 16
Capture 4 Position 16#3374:16%06 32

Se non ¢ necessario utilizzare i PDO per la gestione della cattura quota saltare questo

passaggio.

Tra gli SDO di inizializzazione (Nodo LBD -> Tab SDO) andare ad aggiungere la se-
lezione del trigger di cattura, utilizzando la cella 0x337X.03, dove X sta per la macchi-
netta di cattura che si vuole utilizzare.

Nell'immagine seguente ¢ stato aggiunto I'SDO per configurare l'ingresso 4 come trig-
ger della 4° macchinetta di cattura:

52 1623374: 16203 Capture 4 Input 16 B B

Ind

L'SDO che configura la sorgente di cattura viene aggiunto di default, tra gli SDOs di
inizializzazione, quando si inserisce il nodo LBD. Questo SDO seleziona la sorgente di
cattura (posizione dell'asse) per la prima macchinetta di cattura. Quindi, se si utilizza
un'altra macchinetta & necessario andare a cambiare I'indice della cella dell' SDO inserita
di default (0x337X.02 dove X sta per la macchinetta utilizzata).
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Nell immagine seguente ¢ stato modificato I'SDO per configurare la sorgente di trigger
della 4° macchinetta di cattura:

+ 16#3374: 16702 Capture 1 Source 16#50640000 32 O O

4. Per selezionare la macchinetta di cattura, abilitare le catture e leggere il valore catturato
utilizzare il function block MC_TouchProbe. La macchinetta di cattura deve essere se-
lezionata tramite l'ingresso T7iggerInput del function block.

Per ulteriori informazioni sulla configurazione delle catture, fare riferimento al manuale LBD_U-
ser_Manual, capitolo 3.2.5.5 e paragrafo Capture Parameters.
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Gestione file parametri dentro 'azionamento

Gestione file parametri dentro I'azionamento

Domanda

Come si importa un file parametri all'interno dell'azionamento?

Risposta
Per salvare i parametri dentro l'azionamento esistono 2 procedure:
File Edit Wiew Project Connection Program Toocls Windows Infos
& 12:32:03 The following peripheral has been started: Simulator
& ‘ . ‘ ﬂ ‘E} >& ‘%‘% Eﬁl‘ 12:32:04 Request to device q ...
r
= - e —
L = Er=]
EI@ ProgettoProva
- LED : ModelD2 Drive parameter files
{3 Device info
= J8 Parameter zetting
----- Device config. PC Drive
----- Power zupply config.
I Motar config, File Flash r— RAM
----- i Position sensors b >
----- 157 Controller
""" =] Inputs/Dutputs Store parameters bo Flash memary
----- =] CAMopen |0 module
~||M Position limits _
MO0 Madulo config, PC Drive
D Brake contral M_ Flash — RAM
----- ’ Stop operation ey MemNy
-~} Encoder output
-7 Digital cams
|2 Profile modes Backup parameters to PC file
Q M azter/Slave
[];% Sequence mode PC Drive
—BI§ Fieldbus config,
QEEI--E Dirive parameter files File |——|'.' Flash o RAM
23 Device programming 3 y
----- E'- Device control
I Stop Restare parameters from PC file

Dall'albero di navigazione del progetto premere su Drive parameter files.

Store parameter to Flash memory : permette di salvare, in modo permanente nell'aziona-
mento, i parametri impostati da GemDriveStudio.

©  Backup parameters to PC file : permette di salvare, in modo permanente nell'azionamen-
to, i parametri impostati da GemDriveStudio e di salvare il file parametri nella cartella del
progetto.
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O  Restore parameters from PC file : permette di salvare, in modo permanente nell'azionamen-
to, i parametri presenti in un file parametri gia esistente nel PC.
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Problema sul salvataggio dei parametri

Problema sul salvataggio dei parametri

Domanda

Perche alcuni parametri non si salvano nella memoria permanente dell'azionamento?

Risposta

Una causa per cui non si riescono a salvare in memoria permanente alcuni parametri ¢ che dentro
l'azionamento sia presente un file parametri utente (user parameter file) che sovrascrive determi-
nati parametri. Per cancellare questo file ¢ necessario:

| 15:00:13 The following peripheral has been started: COM4, 19200 baud
|23 el % |

_o_il 8 (BD2317-CAN_1 parameter files [=|[=][=]

> ModelD — Dnve parameter files

Date of the latest backup into the flash memory:
2370972020 - 14-59-28

thing

anfig. pC | B File service E=H EoRF>=
1pply config.
nlig. File Device
evice: . -
o [LBD2317-Can 1 |
r : .
utputs Selected file name: | | Update drive firmware
1140 module T | Listoffies
irnits Wwiite a file into the

wonfig, PC Fefresh | drive:

iktral File
ration File name File zize [bytes] ‘wite an abject file

outpLt L DENERAR ToT [ elete ad i e e

ms I 1 clete | | d _—
ades Delete ead

ilave Delete Read

& mode PC Delete Read

canfig. Delete Read

-ameter files File Celete Read

parameter file Delete Read

amming Total: 7423 bytes Close

ol

Cliccare sul pulsante File service, come in figura.

Verificare se sotto il file DRIVEPAR.TXT ¢ presente un altro file. Se ¢ presente eliminarlo
tramite il pulsante Delete.

ATTENZIONE : non eliminare il file DRIVEPAR.TXT, ma quello successivo!!
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Gestione freno

LBD

Gestione freno

Domanda

Come si gestisce il freno negli azionamenti LBD?

Risposta

La gestione del freno, di default, ¢ automatica ed il freno interviene automaticamente quando
l'asse ¢ disabilitato.

Per gestire manualmente il freno tramite SDO ¢ necessario:

Scrivere 1 nella cella 60FE.02.

e Attivare o disattivare il freno tramite il bit 0 della cella 6G0FE.O1.

* Se si vuole tornare alla gestione automatica del freno ¢ necessario scrivere 0 nella cella

60FE.02.

Per gestire manualmente il freno tramite GemDriveStudio ¢ necessario:

£

= @ MyPraject

.. m Stop

=@ LBD; NodelD1
~{=4] Device info
Bl ¥ Paiameter setting
- Device progra

mmin
--[JF Device coniol 6

@ LBD (simulated) control

Power disabled

Fault

ﬂ|5w.tch On Disabled 4=

|Fau|t reaction active

-blF!eady to Switch On

Fault

_| Switch On

Power enabled

—| Dperation Enable —’.| Quick Stop Active

| Profile Toique Mode

Warning ()

Speed (inc/s):

Speed [rpm):
Position [inc):
13

RS motar curment [4)

Busy O

User pragram status

0000000000

Refresh

| Close

(=] 2 e
Diive control Inputs Cams
~On @ Of v Enabsbiake] N1 O CaM1
Contio/ OIN2 O CamMz2
| Brake of N3 || Coems
IN4 O Cama
O INg O Cams
ode of operation O INE O CaME
Profile Torque Mode j OINT O CaM7
O INg O Cams
O INg O CaM3
O CaMin
Outputs O CAMTT
QCaMi1z
QOUTT || G camis
ooute O CEM14
oouT? O CEMIE
QOUTY | | ocamie
Analog inputs
ewt [0
AN 0
Analog outputs
AN_OUT1 1]
Ermor messagel[z|
Reset

© Dall'albero del progetto fare doppio click su Device control.

©  Der abilitare la gestione manuale del freno spuntare I'opzione Enable brake control.

©  Attivare o disattivare il freno tramite il pulsante Brake off/Brake on.
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Q Nota

Negli azionamenti LBD230 V ¢ necessario configurare un'uscita digitale per la gestione del fre-
no, mentre negli azionamenti LBD400 V non serve perche ha un'uscita dedicata.
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L'errore di inseguimento non diminuisce regolando i
guadagni

L'errore di inseguimento non diminuisce regolando i guadagni

Domanda

Perche tarando correttamente il motore e modificando i guadagni non si riesce a diminuire 'er-
rore di inseguimento? vedere [Zgura 4.1

E] ;I.EI % EEI |E.35.4? Successful Connection; Client number: 1 JERE T[RRI 1e1

File Edit Configuration Tools
Channel 1+ Displayed [~ Reversed Display
= Q AszeZ_Strettoio Signal: YelRef on axiz LED2311-CAN.000_3 Timebage: [ms/div] Delay: [ms]
= . LEDBU'CAN'DDD—g'NUdEID Power disabled Fault Offzet: Range: A m ’—5
{#] Device infos | ) . ;l L Ch2 =fCh1) [
=4 Paameters saiting |Swwtch On Disabled 31| |Fau|t reacti in rpm/diy Zoom U]
? Device config. Channel 2] fv Displayed [~ Reversed Lo g Seraling
L Mator conig, 4 t ¥| | sianat: PasEir an evis LBDZ17-CaN 0003 ji Al
Pozit Ready to Switch O F. I
g EZE‘[:ZH‘;E”M |"| e Iy ° W'i i | M | Offeet: | 0 Rerge = zoo00 Modified Timebase: 500 ms/DIV
:ﬂ .-; in incAdiv - Trigger on Channel 1
= Channel 3-[C] v Displayed [ Reversed [ Trigger level Chl Ch2 Ch3 Chd
LIM thi = thi = i = Signal: 1g on axis LEDZ311-CAN. 000_3
Hon | v G - Tes 02 - - = e e
((,}) Epi: Epi: dy = Dffset: | 0 Range: Zl 1 Start | e | Transfer |
dt = in A/div o
E Tharnel 4 W7 Displared [ Reversed Resolution: & 141 ¢ 142 ¢ 1/4  1/8
ﬁ Signal: Fes_spd on axis LED2311-Can.000_3
% Offset: | 0 Range: ;I| 50000
Eas _
+ e% in inc/s/div
[
=r- | Overscreen Chl: |57 2% Ch2 W A Ch3: |57 M Chd: 57 |2
ANz | 3399
=0
£ Ce
Quig AN_OUTZ2

Clase ‘

Figura 4.1. Grafico errore di inseguimeno durante il movimento

Risposta

Come da figura si osserva che all'aumentare della velocita, a fronte di un elevato errore d'insegui-
mento, la corrente applicata rimane sotto 1A ed alzando i guadagni questo comportamento non
cambia come se ci fosse una saturazione che limita la corrente ad 1A. Mentre a velocita basse il
motore e |'azionamento reagiscono correttamente, poiché all'aumentare della corrente I'errore
d'inseguimento si annulla. Questo comportamento era causato dal fatto che era stato collegato
un motore a 400V con un azionamento a 230V.

Quindji, se non si riesce a tarare correttamente il motore ¢ consigliato verficare che l'associazione
LBD e motore sia corretta (LBD40 con motore 400V e LBD23 con motore 230V).
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EASY

Codice

Descrizione

EASY_0001

DC bus in comune
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DC bus in comune

Domanda

E possibile mettere in comune il DC bus dell’azionamento EASY e quindi utilizzare una sola

resistenza di frenatura?

Risposta

Si, ¢ possibile. Per i collegamenti riferirsi alla tabella sottostante:

34

3.6.1 - XtrapulsEasy™-ak-230/17: X4

Manufacturer: Weidmuller
Type:BLZ5.08/8
Reference: 152706

Tightening torque: 0.4 to 0.5Nm

PIN SIGNAL IO FUNCTION DESCRIPTION
1 U O | Motor phase U Shielded motor cable:
2 \ O | Motor phase V - PE connection on the bottom plate,
3 W O | Motor phase W - 360° shield connection.
4 DC- /0| DC bus negative voltage output | For the DC bus paralleling in multi-axis applications
5 DC+ /O | DC bus positive voltage output
6 DR O | Braking transistor output Minimum braking resistor value = 50Q
Connect the braking resistor between pins 5 and 6.
7 L1 | | 230Vac single-phase mains input | 230Vac single-phase +10% / -15%
8 L2 | | supply Fully integrated EMC mains filter.

Collegare la resistenza di frenatura tra DC+ e DR

ATTENZIONE! Il valore di resistenza non deve essere inferiore a 50 ohm

Doc. MS062101 - Ed. 1.2 -



GEM DRIVE STUDIO

Codice Descrizione
GEMDRIVES- Configurazione dei motori Siboni
TUDIO_0001
GEMDRIVES- Importazione di una lista motori
TUDIO_0002

Tabella 6.1. Argomenti
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Configurazione dei motori Siboni

Conﬁgurazione dei motori Siboni

Domanda

Come si configurano i motori Siboni in Gem Drive Studio?

Risposta

Per la configurazione dei motori Siboni ¢ necessario riferirsi al manuale SiboniMotorsGDS_Ap-
plicationNote .
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Importazione di una lista motori

Importazione di una lista motori

Domanda

Come si importa una lista motori?

[ ]
Rlsposta
Per importare una lista motori in Gem Drive Studio seguire la procedura qui sotto descritta:

8 Gem Drive Studio V5.25

File Edit View Project Connection Program _Tools Windows Infos

w[@m|r | <[Rfieftl [ O

User identification

Select language
Embedded EEDS catalog

Motor catalog Motor

Digitizing oscilloscope . B Import
Dizlog window

Mator name B
Mator type emove

File service

Wizard procedures

& CMZ molors (ME.am)
- CMZ motors (MMB_230 i)
Drives files restore - CMZ motors (MMB_400 i)
i CMZ motors (MMD_230sm) | Motor data: Add new motar
- CMZ motors (MMD_400.m)
Template files 5 CMZ motors (MMTC_230.4m)
Node-ID setting - CMZ motors (MMTC_400.4m)
1)

) S pecial/Persn code - Edt
Drives files backup R .

Software configuration
Maimnum speed (ipm) - T* sensor:
Fiated speed 1o T* waring thieshold (.. Ciose:
Peak curtent (4] T* eror threhold (..}
Stall curent (&)

Torgue canstant (Nméa)

CAN bus speed setting
iperface | |nertia (gm2)
Industance mH)
Pole paits :
Phase order

& Mavior motors (FF.smil
& Mavior motors (A smi)
& User motore (SIEONI_230am)
- Lser motors (SIEONI_400sml)

Feedback data :

Feedback sensor:

< >

W Motors with resolver
B Motors with encoder
O Motors sensorless

©® Dalla barra del ment di Gem Drive Studio cliccare su Tools.

®  Cliccare su Motor catalog.

©  Cliccare su Import e selezionare la lista motori da importare.
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FCT

Codice Descrizione
FCT_0001 Memoria ritentiva nei controllori FCT
FCT_0002 Clonazione dell'applicazione presente nel controllore
FCT_0003 Aggiornamento del firmware
FCT_0004 Modificare l'indirizzo IP
FCT_0005 File descrittore del controllore FCT
FCT_0006 Compatibilita SD card
FCT_0007 Gestione variabili ritentive
FCT_0008 Fallimento scrittura su SD card

Tabella 7.1. Argomenti
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Memoria ritentiva nei controllori FCT

Memoria ritentiva nei controllori FCT

Domanda

Quanta memoria viene riservata nel’FCT640, FCT300 e FCT200 per le variabili ritentive/per-
sistenti con CODESYS?

Risposta

La memoria ritentiva riservata ¢ di 30 kB per 'PFCT640 e 'FCT200, mentre per PFCT300 ¢ di
120 kB.
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FCT

Clonazione dell'applicazione presente nel controllore

Clonazione dell'applicazione presente nel controllore

Domanda

Come si fa il clone dell’applicazione presente nel controllore tramite FCTTool ?

Risposta

Per fare il clone dell’applicazione seguire i passaggi qui sotto descritti da FCTTool:

1.

2.

5.

6.

Dalla tab Target locator selezionare il controllore dove risiede 'applicazione da clonare.
Cliccare su Terminal.

Entrare nella pagina CODESYS SoftPLC premendo F1.

Entrare nella pagina Runtime Menu Info premendo F2.

Entrare nella pagina Software info page premendo F1.

Premere F10 per clonare I'applicazione.

La procedura puo non essere immediata e quindi richiedere del tempo.
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Aggiornamento del firmware

Aggiornamento del firmware

Domanda

Come si aggiorna il firmware dei controllori FCT?

Risposta

Per aggiornare il firmware dei controllori tramite FCTTool andare nella tab Firmware manag-
ment € seguire i passaggi qui sotto descritti:

& CMZ Sistemi Elettronici srl - FCTTool - Ver. 1.1.2.108-1B23 (09914b666583 2013-12-03) — O X

Target locator | Firmware database | Firmware managment

Firmware: | FCT200_255P11-0,0.001 o |Z|

® System update

Target: | 172.16.32.20 e |z|

Restart system
[ Advanced

BT ;)

© Seclezionare dal database il firmware da scaricare.

Il service pack da scaricare deve essere prima importato nel database tramite la tab Firm-
ware database cliccando su Import... e selezionando il firmware da importare.
Selezionare il device nel quale scaricare il firmware.

Cliccare su Update per aggiornare il firmware.
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Modificare l'indirizzo IP

FCT

Modificare l'indirizzo IP

Domanda

Come si modifica l'indirizzo IP dei controlli tramite FCTTool?

Risposta

Per modificare I'indirizzo IP seguire da FCTTool i passaggi qui sotto descritti:

B CMZ Sisterni Elettronici srl - FCTTool - Ver, 1.0.4.104-JB13 (042009256179 2018-11-19)

Target locator

Firmware database

Firmware managment

[ @ Advanced settings

MName Address MAC Switch  Interface Serial number HW revision Error
(=) FcT300
854MER (FCT300) |172.16.39.0 00:0d:e2:00:0f:5d |1 172.16.2.121|337124 13 .
B854MER (FCT300) | 1721689 00:0d:e2:00:2bzef |1 172.16.2.121|434736 23
854MER (FCT300) |172.16.36.3 00:0d:e2:00:03:18 |1 172.162121|7 0
B854MEBR (FCT300) |172.16.39.2 00:0d:e2:00:32:10|1 172.16.2.121|1205422 25
B854MEBR (FCT300) 172.16.35.160  00:0d:e2:00:00:0f 1 172162121 295841
B854MBR (FCT300) |172.16.33.141  |00:0d:e2:00:0e:14|1 172162121
(%) Fcr200
520MER (FCT200) |172.16.33.20 00:0d:e2:00:08:72 |1 172.16.2.121| 286665 g
520MER (FCT200) |172.16.38.40 00:0d:e2:00:07:88|1 172.16.2.121|274019 g
520MER. (FCT200) (172.16.32.20 00:0d:e2:00:0c:ab | 1 172.16.2.121|328019 1
520MER. (FCT200) (172.16.2.113 00:0d:e2:00:13:c3 |0 172.16.2.121|356166 19
Scan | | Identify | | C:ﬁre. . | | Terminal

B |PAddressProperties

' Obtain an IP address automatically

|IP address can be obtained

® Use the following IP address

IP address: 172.16.35.160
Subnet mask: 255.255.0.0
0.0.00

Default gateway: E

automatically using DHCP cr specified
explicitly. Using DHCP is preferred if it
is available,

If, after selecting DHCP mode, the P
address in the device list is 0.0.0.0
then a DHCP server is not available,

°Ok

Cancel
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Dalla tab Target locator selezionare il device del quale si vuole cambiare I'indirizzo IP.
Cliccare su Configure....

Scrivere il nuovo indirizzo IP e la subnet mask.

Cliccare OF e selaprocedura ¢ stata eseguita con successo, spegnere e riaccendere il sistema.
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File descrittore del controllore FCT

FCT

File descrittore del controllore FCT

Domanda

Dove si puo trovare il file descrittore dei controllori?

Risposta

11 file descrittore si puo trovare:

* Dentro il service pack, ovvero la cartella che contiene il firmware dell’FCT, le librerie del

firmware, e i file descrittori.

* Possono essere estratti mediante FCTTool se il service pack ¢ importato nel database.

La procedura per l'estrazione ¢ la seguente:

&% CMZ Sistemni Elettronici srl - FCTTool - Ver. 1.2.0.108

Target locator | Firmware database | Firmware managment

Firmware: FCT300_355P11-3.5.11.8

(1 ]H

@ System update
Target: | 172.16.38.0

Restart system
[ Advanced

@ Other operation

e Get file..

| Info

View update

O

CODESYS Firmware Libraries Package getfile.codesys.package

©

Discovered 15 dewvict

Discovered 10 dewvict

s

Ok | | Cancel
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©® Dallatab Firmware management selezionare il service pack dal quale si vuole estrar-

re i file.
Cliccare su Get file...

Selezionare il pacchetto contenente i file descrittori del controllore e le librerie del
firmware e salvarlo nel percorso desiderato. Successivamente fare doppio click sul
pacchetto per installarlo.

I file descrittori estratti devono essere importati in CODESYS per poter utilizzare come device
quel controllore. Vedere la domanda /mportazione di un nuovo device.
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Compatibilita SD card

Compatibilita SD card

Domanda

Quali SD card sono compatibili con i controllori FCT?

Risposta

Nel sistema FCT 640 solo le SD Card che rispettano le specifiche 2.0 e successive possono funzio-
nare, mentre nei sistemi FCT200 e FCT300 possono essere utilizzate anche le SD card di tipo 1.0.

CMZ raccomanda I'utilizzo delle SD Card della serie S-250 di Swissbit, avendone testato la com-
patibilita conicontrollori e riconoscendone una prestazione adatta all'industria per range di tem-
perature e affidabilita di mantenimento dei dati (tecnologia SLC). Le capienze disponibili sono
512MB, 1 GB e 2 GB ed ¢ possibile acquistare direttamente da CMZ la versione da 1GB

Per verificare, tramite sistema FCT200 o FCT300, di che tipo ¢ una SD card, ¢ necessario seguire
questi passaggi:

] Winter-s — O >

CODESYS SoftPLC
- List of installed libraries

m Menu Board Specific

F1-F3=S5elect|
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B winter-s - D =
Fl'_ES'?E'EEnI FDiak

JF3=50Card-HW-info

Da FCTTool aprire il terminale e scrivere FC per entrare nel Filesystem Commander.

Dalla pagina che si apre con il comando FC, premere ALT + F3 e successivamente F3 "SD-
Card-HW-info".

Dalla pagina che siapre, sulla caratteristica Type c'¢ scritta la tipologia della SDCard inserita.

48 Doc. MS062101 - Ed. 1.2 -



17//4 FCT

Gestione variabili ritentive

Gestione variabili ritentive

Domanda

Come si puo:
e Salvare le variabile ritentive su un file?
* Copiare nel sistema le variabili ritentive da un file?

e Agzzerare le variabile ritentive in un sistema?

Risposta

Per gestire le variabili ritentive ¢ necessario utilizzare FCTTool e seguire i passaggi qui descritti:

#» CMZ Sistemi Elettronici sl - FCTTool - Ver. 120,108 - [m] X

Target locator | Firmware database | Firmware managment

(¥) Advanced settings

Name Address  MAC Switch Interface  Serial number W revision Error
(») FeT640
1024MBR (FCT640) 172.16.3232]00:0d:2:00:30:89] 1 |17216:32.20]104 2 |

Terminal (application)

Terminal (debugger)

Scan [ centty ][ configure.. [ Terminal

Winter-s — [m] x

MCX 5.0.0 Cperating System
- Task Sumnmary
3 - Eernel Memory
- Kernel I/
- Kernel
- Kernel Info
- Kernel
- Memory

[Esc=ExicjF1-
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T winter-s — O X

Kernel Memory Usage;

Firmware Sunmary g

Eetaln memory image e

Dynanic menmory allocation g

Aprire il terminale.
Scrivere MQX.
Premere F2 per entrare nella pagina Kernel Memory Usage.

Dalla pagina Kernel Memory Usage premere:

* Shift + F8: salva le variabili ritentive su un file chiamato UsrRet.bin nella partizione
B del sistema.

¢ Shift + F9: copia le variabili ritentive nel sistema da un file chiamato UsrRet.bin
presente nella partizione B del sistema.

e Shift + F10: azzera I'area ritentiva.
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Fallimento scrittura su SD card

FCT

Fallimento scrittura su SD card

Domanda

Perché la scrittura su SD card fallisce?

Risposta

La scrittura su SD card puo' fallire perche:

* nell'SD card ¢ attivo il selettore per la scrittura protetta;

* nell'SD card non ¢ attivo il selettore per la scrittura protetta, ma da FCTTool risulta che
sia attivo. In questo caso c'¢ un problema hardware nel controllore riguardante il lettore

dell'SD card.

Per verificare che, il lettore di SD card nel controllore, abbia letto correttamente lo stato

del selettore impostato sull'SD card, dal terminale di FCTTool:

1. scrivere FC per accedere al Filesystem commander;

2. premere ALT + F4 per accedere alle varie partizioni del controllore;

3. sclezionare la partizione C che riguarda I'SD card;

4. seil selettore della scrittura protetta ¢ attivo nell'SD card, tra i dettagli dell'SD card

deve apparire la seguente sigla:

Partition Driwve ype Mbytes Description Usage

a NAND F RI D ND FAT12
B NAND E ND FAT12
[ c B3| soocaso PRI D05 NO NBME 7572.0  FAT32

[Esc=ExicQENT
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Viceversa, se il selettore della scrittura protetta non ¢ attivo nell' SD card, tra i dettagli
dell'SD card non deve apparire la sigla 177P.
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CODESYS

Codice

Descrizione

CODESYS_0001

Filtrare una grandezza utilizzando un array

CODESYS_0002

Gestione di un asse generico

CODESYS_0003

Invio dei riferimenti master per gestire I'albero elettrico via bus

CODESYS_0004

Avviso sulla differenza di versione dei firmware dei device utilizzati

CODESYS_0005

Avviso sulla libreria CMZ_HBus

CODESYS_0006

Gestione di una camma con la libreria CMZ_Cam

CODESYS_0007

Gestione della comunicazione UDP con la libreria CMZ_WebServer

CODESYS_0008

Variabili ritentive e variabili persistenti

CODESYS_0009

Aggiornamento firmware azionamenti

CODESYS_0010

Aggiornamento device utilizzato in CODESYS

CODESYS_0011

Importazione di un nuovo device

CODESYS_0012

Gestione dello startup e reset dei nodi CAN ¢ ETC

CODESYS_0013

Link di una variabile sopra un PDO

CODESYS_0014

Gestione delle stringhe in modbus

CODESYS_0015

Attivazione dell FTP server con libreria CMZ_FtpServer

CODESYS_0016

Creazione utente per l'accesso tramite FTP server

CODESYS_0017

Risoluzione dell'asse

CODESYS_0018

Connessione all' FCT senza scan della rete

CODESYS_0019

Gestione del modbus TCP (client FCT) con libreria CMZ_Modbus

CODESYS_0020

Gestione del modbus TCP (server FCT) con libreria CMZ_Modbus

CODESYS_0021

Attivazione ingressi analogici del modulo WAGO

CODESYS_0022

Gestione variabili modbus ritentive

CODESYS_0023

Comparazione di due array

CODESYS_0024

Impostare, non automaticamente, I'ID di un nodo EtherCAT

CODESYS_0025

Attivazione web server e gestione api con libreria CMZ_WebServer

CODESYS_0026

Problemi partenza H_Bus

Tabella 8.1. Argomenti
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Filtrare una grandezza utilizzando un array

Filtrare una grandezza utilizzando un array

Domanda

Come si puo filtrare una grandezza utilizzando un array?

Risposta

Per filtrare una grandezza utilizzando un array fare riferimento all'immagine seguente vedere
Figura 8.1.

//Function block to filter the data
FUNCTION BLOCK DataFilter
VAR_INPUT

Enable : BOOL: on blo
ActualData : LREAL;
END VAR
VAR_OUTPUT
FilteredData  : LREAL;
xError : LREAL; 1 dsts and filtersd dats
END VAR
VAR
Step : INT:
Full : BOOL:
LrrayData : ARRAY [0..MRXINDEX] OF LREAL;
Indice : INT := 0;
Somma : LREAL;
END VAR
VAR CONSTANT
MAXINDEX : INT := &; //Index of the array
END VAR
IF Enable THEN -
IF Indice > MAXINDEX THEN //if the index is greaer than the valus defined in MAXINDEX, the array is full.
Full := IRUE:
Indice := 0
END_IF
IF Indice <= MAXINDEX AND Indice >=0 THEN
Somma := Sorma-ArrayData[Indice]: rom the sum the data of the array in the current idex, in this vay i will alvays have the sum of the last 10 data
ArrayData(Indice] := ActualData;
Somma := Sormat+ArrayData[Indice];
Indice := Indice +1;
IF NOT Full THEN
FiltersdData := Somma/Indice; filled (10 elements) i divide the sum by the value of indsx
ELSE
FilteredData := Somma/ (MREXINDEX-1): //if the array is
END_IF
xError := FilteredData-ActualData; //error betwsen the filtered data and the current valus
END_IF
ELSE
FiltersdData := 0;
Somma @
Indice
xError
Full := FALSE;
END_IF

Figura 8.1. Esempio di un function block per filtrare una grandezza con un array
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Gestione di un asse generico

Gestione di un asse generico

Domanda

Come si gestisce un asse generico?

[ ]
Risposta
Per gestire un asse con driver generico ¢ necessario:

=14 gestioneNodoGenerico hd

= [ Device (FCT300 Fieldbus Controller: SoftMotion) General Select the Outputs [[ serect the 1nputs
= Bl pLC Logic Name Type Mame Type Index
=-£} Application | Process Data | 1621600 Receive PDO 1 | 16#1A00 Transmit PDO 1
() Library Manager Control Word UINT Last Error Code UINT  162603F:00
PLC_PRG (PRG) Sl Profile Target Position DINT Status Word UINT  16#6041:00
= [ Task Configuration EtherCAT /0 Mapping 16#1601 Receive PDO 2 Mades of Operation display SINT 16%5061:00
= g EtherCAT Task Control word UINT Position Actual Value DINT  1626064:00
&) pLC_PRG EtherCAT IEC Obects Profile Target Position DINT Touch Probe Status UINT  1626089:00
= (] EtherCAT Master (EtherCAT Master SoftMotion) Modes of Operation USINT Touch Probe 1 Positive Value DINT  16%60BA:00
= Nodo (Stepper Driver(COE)) ﬁ Status Digital Inputs UDINT  16#60FD:00
g Axis (SM_Drive_GenericDsP402) 16#1A01 Transmit PDO 2
SoftMotion General Axis Pocl Information Last Error Code UINT 16#603F:00
Status Word UINT  1626041:00
Mades of Operation display SINT  1626061:00
Position Actual Value DINT  1626064:00

Aggiungere il nodo che si vuole utilizzare

Aggiungere un asse tramite tasto destro sul nodo aggiunto e selezionare Add SoftMotion
CiA402 Axis.

©® Controllare dal nodo la configurazione dei PDO e verificare che siano presenti almeno
quelli per permettere la movimentazione (controlword, statusword e target position).
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Invio dei riferimenti master per gestire l'albero
elettrico via bus

Invio dei riferimenti master per gestire I'albero elettrico via bus

Domanda

Cosa devo configurare, nel progetto CODESYS, per inviare la posizione e velocita del master per
gestire I'albero elettrico via bus?

Risposta

Per inviare tramite bus la posizione e velocita del master per gestire l'albero elettrico ¢ necessario:

=5 Gear Enc ~|8 2 VAR
=} Device (FCT200 Fieldbus Controller: SoftMotior) 2 Fb_StarthxisMaster : CMZ_NodeUrilities.Starthxis;
- 2 Fb_PowerMaster : MC_Power;
{20 pLC Logic - =
%0} Applicati B Fb_ReadStatus_Master : MC_ReadStatus;
ﬂ;"m o g Fb_MoveVelMaster : MC_MoveVelocity;
Lbrary Manager 7 Fb_RltMaster : MC_Halt;
PLC_PRG (PRG)
= {8 Task Configuration s xStart_Master
=58 MainTask 10 xStop_Master
&) PLC_PRG 11, xReset_Assi

= [ cAMbus (CANbUS) o com i
1 'osMaster H v

= ﬂi CAMopen_Manager_SoftMotion (CANopen_Manager_SoftMotion) )
() Nodeslave (TEDCAN CMZ CANopen node) o Vellaster : DINT:
= "8 SoftMotion General Axis Pool . Ve lMoveMaster I
& AxisMaster (5M_Drive_Virtual) I ———

5 PosMaster := TO DINT(AxisMaster.fActPosition);
10 VelMaster := TO DINT(RxisMaster.fRctVelocity);

Receive PDOs (Master => Slave)

General
+ Add PDO == Add Mapping 4" Edit 2 Delete 4 Move Up & Move Down
PDOs
Name Object Bit length
S00s vl 16#1401: PdoRx2_CommunicationParameters 16#302 ($SNODEID+16#300) 64
Bus Aux Encoder Position 16%36CB:16=01 32

CANopen If0 Mapping Bus Aux Encoder Velocity 16#36CB:16%03 32
CAMNopen IEC Objects
General Find Filter Show all - ok Add FE for 10 Channel.. ™= Gotc
s Variable Mapping  Channel Address  Type Unit  Description

+- " Application.PLC_PRG.PosMaster " Bus Aux Encoder Position Soopg DINT
SDos +- " Application.PLC_PRG VelMaster " Bus Aux Encoder Velocity %oD1 DINT

CANopen I/O Mapping

CANopen IEC Objects |

Aggiungere un nodo IBD o NBD.
Ricavare la posizione e velocita del master.

Aggiungere tra i receive PDO le celle 36CB.01 (posizione master) e 36CB.03 (velocita ma-
ster).
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©® Mappare nei PDO aggiunti posizione e velocita.
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Awviso sulla differenza di versione dei firmware dei
device utilizzati

Avviso sulla differenza di versione dei firmware dei device utilizzati

Domanda

Perché durante il download del progetto mi appare questo messaggio?

CODESYS x

The device version "3.5.10.1"in the project is older than the connected device. Itis
recommended to cancel the operation and manually update the device to version '3.5.11.1'

in the project.

Click 'Cancel’ to abort.
Click "0OK to ignore this warning and continue with the operation.

[ ] Do not warn again for this project.

Conce

Risposta

Questo messaggio appare quando in un progetto CODESYS si utilizza una versione di device
diversa dalla versione del firmware all'interno dell' FCT.

E necessario quindi far corrispondere le due versioni, aggiornando la versione di device utilizzato

in CODESYS vedere Gestione dello startup e reset dei nodi CAN e ETC.
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Avviso sulla libreria CMZ_HBus

Avviso sulla libreria CMZ_HBus

Domanda
Perché non appare THBUS su un progetto creato con 'FCT640?

Risposta

I’HBUS non appare quando si crea un progetto CODESYS con 'FCT640, senza prima aver
installato la libreria CAMZ_HBUS contenuta nel service pack.

Ma apparc il seguente €rrore:

CODESYS >

Device for Interface "CMZ FCTe40,HEUS™ not found.
Type: 33072, |d: 10F7 8130, Version: 3.1.1.0

Ok
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Gestione di una camma con la libreria CMZ_Cam

Gestione di una camma con la libreria CMZ_Cam

Domanda

Cos’ e come viene gestita una camma base utilizzando la libreria CAMZ_Cam?

Risposta

Le camme vengono utilizzate per coordinare due assi, master e slave, dove il movimento dello
slave dipende dalla posizione del master e il percorso da eseguire ¢ definito da un'apposita tabella
dichiarata come un array di tipo CMZ_Cam.Table, vedere Figura 8.2.

VAR
CameTable : ARBAY[0..51 OF CMZ Cam.Table;
END_VRAR

CameTakle[0] .Master :
CameTable[0] .51lave : 0
CameTable [0] .Dexr := 1.0;

CameTable[0] .TypRamp :=1;

CameTable[l] .Master := 4.0;
CameTable[1] .Slave :
CameTable[l] .Der := 1.0;

CameTable[l] .TypRamp :=1;

CameTakle[2] .Master := 7.0;
CameTable[2] .5lave := 1
CameTable[2] .Der := 1.0;
CameTakle[2] .TypRamp :=1;

Figura 8.2. Esempio di una tabella di camma a 3 punti

Per gestire una camma base & necessario utilizzare:

[ CMZ_Cam. ProsieGenerator | o
bCan_tle i
Paindium Pos WE Woverbadide L)
Enable DFo SIAVE s Dor
eatam DDPo s Busy|-
tClear Counter|- Position Cammandiboried |-
[ WosierFos | MasterPos NewPeriod - jelocity Emort-
ofeant UsDown iceslerstion EnoriD|-
teer PINTH] Deceleration
Lok PINTS |- e
eEor —Direction
xError—
CHEZ Cam Aova TrafComaster |
s -
Dres :
SaveConvFact ckor|-
bt e
Vasteriee p— EnoriD}-
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Il function block ProfileGenerator, presente all'interno della libreria CAMZ_Cam , che per-

mette di generare il profilo di una camma ricevendo in ingresso la tabella di camma prece-

dentemente descritta.

©® Ilfunctionblock standard CODESYS MoveAbsolute, che permette di muovere ’asse in una
posizione assoluta passata in ingresso dall’utente. Questo function block viene utilizzato
con le camme per posizionare correttamente lo slave secondo la tabella di camma, prima di
settare allo slave i valori riguardanti il profilo di camma.

©® Lafunzionedxu_TrajConvMaster, presente all'interno della libreria CAMZ_Cam , che per-
mette di convertire Pos, DPos, DDPos in posizione, velocita e accelerazione per 'asse slave.

© 1l function block standard di CODESYS SMC_FollowSet Values che permette all’asse di

inseguire il profilo dato in ingresso. Con le camme viene utilizzato per settare posizione,

velocita e accelerazione nell’asse slave.
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Gestione della comunicazione UDP con la libreria
CMZ_WebServer

Gestione della comunicazione UDP con la libreria CMZ,_WebServer

Domanda

Come deve essere gestita una comunicazione UDP Client/Server in CODESYS utilizzando la
libreria CMZ?

Risposta

Per gestire una comunicazione UDP client/server in CODESYS ¢ necessario importare nel pro-
getto la libreria CAMZ_WebServer e utilizzare il function block SendReceiveUDP contenuto
all’interno, vedere Figura 8.3

PLC_PRG X
1 PROGRAM PLC ERG
2 VAR
3 SendReceive : CMZ_WebServer.SendReceivelUDE;
4 DataSend : MRRAY([0..53] OF BYTE;
5 pDatalut : POINTER TO BYTE;
€ END VAR
1 SendReceiwve (EnableSocket := TRUE,
2 EnableRecive := ,
3 ExecuteSend := ,
4 portBeceive := 5001, C
5 portDestination := 5002, //destination port
£ ipAddressDestination := "172.16.32.20", //1p address of destination
7 pDataToSend := ADR(DataSend), 3 to send
=] DataToSendSize := , e of data sent
] pDataReceive => pDatalut, ta received
10 DataReceivedSize =>, ize of data received
11 DataReceived =» , at theres are data received
12 DataSended => , at the data were nt
13 Bctive => , icate that the communication 15 active
14 i

Figura 8.3. Esempio di utilizzo del function block SendReceiveUDP
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Variabili ritentive e variabili persistenti

Variabili ritentive e variabili persistenti

Domanda

Qual ¢ la differenza tra le variabili ritentive e le variabili persistenti?

Risposta

* Variabili ritentive: sono delle variabili che mantengono il loro valore anche dopo uno
spegnimento imprevisto o normale del controllore o quando si esegue un comando di
reset a caldo.

Le variabili ritentive vengono reinizializzate quando si esegue un comando di reset origi-
ne, e a differenza delle variabili persistenti, quando si esegue un comando di reset a freddo
o durante il download di un'applicazione.

* Variabili persistenti: sono delle variabili ritentive che possono essere reinizializzate sola-
mente tramite un comando di reset origine o tramite il download di una nuova applica-
zione.
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Aggiornamento firmware azionamenti

Aggiornamento firmware azionamenti

Domanda

Come si aggiorna il firmware degli azionamenti tramite CODESYS?

Risposta

I firmware degli azionamenti puo essere aggiornato tramite programma CODESYS, utiliz-
zando il function block CANopen_DriveUpdater per gli azionamenti CANopen o il function
block EtherCAT._DriveUpdater per gli azionamenti EtherCAT presenti all'interno della libreria
CMZ_NodeUtilities .

Updaterfile X
1 PROGRAM UpdaterFile
VAR
DownloadFirmware : CMZ_NodeUtilities.CANopen DriwveUpdater:
ParamFile : STRING;
END_VAR

DownloadFirmware (Axis := Bxis,
Network := 1,
Node := LBD,
Execute := DownloadGo,

ParamFile := ParamFile,
ParamUpdate := TRUE,
Done => DownloadDone

1N

Figura 8.4. Esempio di utilizzo del function block che gestisce il download del firmware

Utilizzando lo stesso function block ¢ possibile scaricare all'interno del drive anche il file parame-
tri, passando il nome del file parametri all'ingresso ParamFile e settando 'ingresso Param Upda-
te. Inoltre ¢ possibile anche scaricare il programma IEC (programmabilita interna) passando il
nome del file parametri all'ingresso JECFile e settando l'ingresso JECUpdate.

Q Nota

Istanziare e utilizzare questo function block in un task apposito, diverso da quello conten-
te i programmi motion.
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Aggiornamento device utilizzato in CODESYS

Aggiornamento device utilizzato in CODESYS

Domanda

Come si aggiorna il device utilizzato in CODESYS?

Risposta
Per aggiornare la versione del device utilizzato in CODESYS seguire i passaggi qui sotto descritti:
= ﬂj Device (FCT200 Fieldbus Contraller: SoftMotion) [IS - VAR CO
=30 PLC Logic Cut
= u' Application Copy
m Library Manager B Paste
Capture (FB) X Delete
FB_Strobe (FB) | _
GenerateStrobe (FEB) Properties..
PLC_PRG (PRG) 4 Add Object b
PRG_CanBridge (PRG) £ Add Folder.
= @ Task Configuration Add Device...
= @ MainTask _ =
& PLC_PRG o Update Device... E.
] PRG_CanBridge (]  Edit Object
ﬁ? Trace Edit G':'.l_] ect with...
+
[ canbus (CANbus) Edit 10 mapping
"3 softMotion General Axis Pool ]
Import mappings from CSV...
Export mappings to C5V...
% Online Config Mode... u
=
Reset Origin Device [Device]
Simulation r
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@ vpdeteDevice

Name Device
Action

(O Append device (@) Update device

WWWw.cmz.it

FamBF raa <= WmEr mabe

Tasto destro su Device.

Cliccare su Update Device...

|Smng for a fulltext search | Vendor | <Al vendors ~
Mame Vendor Version Description =
m CODESYS SoftMotion Win V3 x64 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.15.10 CODESYS SoftMotion Soft-PLC for Windows 64 with non realtime capabilities
m CODESYS SoftMotion Win V3 x64 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.15.20 CODESYS SoftMotion Soft-PLC for Windows 64 with non realtime capabilities 1
m FCT200 Fieldbus Controller: SoftMotion CMZ Sistemi Elettronici 3.5.10.1 FCT200 Fieldbus Controller: SoftMotion
m FCT200 Fieldbus Controller: SoftMotion CMZ Sistemi Elettronid 3.5.10.2 FCT200 Fieldbus Controller: SoftMotion
m FCT200 Fieldbus Controller: SoftMotion CMZ Sistemi Elettronici 35111 FCT200 Fieldbus Controller: SoftMotion
m FCT300 Fieldbus Controller: SoftMotion CMZ Sistemi Elettronici 3.5.4.0 FCT300 Fieldbus Controller: SoftMotion v
< >
Group by category Display all versions(for experts only) [] Display outdated versions
@ Name: FCT200 Fieldbus ContrOW#® SoftMotion
Vendor: CMZ Sistemi Elettronid
Categories: SoftMotion PLCs
Version: 3.5.11.1 ==
Order Number: 10 -
Description: FCT200 Fieldbus Controller: SoftMotion i
Update and try to preserve most information of
Device
&  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)
e Update Device Close

Dalla finestra Update Device mettere la spunta su Display all versions per visualizzare tutte

le versioni importate del device.

Selezionare la versione del device che si vuole utilizzare.

Cliccare su Update Device.

N.B: Se la versione del device che si vuole utilizzare non ¢ presente nella lista, ¢ necessario, prima
di fare i passaggi descritti precedentemente, importare in CODESYS il file descrittore del device
con la versione che si vuole utilizzare.

Per la spiegazione su come importare in CODESYS il file descrittore fare riferimento alla doman-
da Link di una variabile sopra un PDO
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Importazione di un nuovo device

Importazione di un nuovo device

Domanda

Come si importa il file descrittore di un nuovo device in CODESYS?

Risposta

Per importare in CODESYS il file descrittore di un nuovo device seguire i passaggi qui sotto

descritti:
}EW Window  Help
el

i Package Manager... plicz
ﬁ] Library Repository...
] Device Repository..
@ Visualization Style Repository... LOCK
. - T
License Repository...
g i v [PosC
ﬂ License Manager...
Scripting S
Customize... [Lrob
] Tele
Options...
Import and Export Options...
| Device Reader...
£ T
H 1 TF FEnahles THREMN
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=

Location System Repository ~ Edit Locations...
(C:\ProgramData\CODESYS\Devices)

Installed device descriptions

|St|'ing for a fulltext search | Vendor: | zall vendors > e Install...

Mame Vendor Version Description

+ ﬂj Miscellaneous
3 ﬂj Fieldbuses

% Install Device Description
<« v 4 l JobMio (D) I3 CODESYS Firmware

Organizza = Muova cartella

MNome - Ultima modifica Tipo

B Questo PC
M Desktop 4 N CMZ_FCT 640 StandardPLC.devdescxml  07/02/2019 08:42 Documento XML
B Documenti

Download
B Immagini

Musica

[ _ R PTEET,)

Mome file: | CMZ_FCT_640_StandardPLC.devdescxml ~ | | All supported description file

5 Apri |v Annulla

Dalla barra dei menu cliccare su Tools.

Selezionare Device Repository.

Cliccare su Install...

Selezionare il file descrittore del device che si vuole importare in CODESYS.
Cliccare su Apri.

Se non si ¢ in possesso del file descrittore del device da importare, fare riferimento alla domanda
File descrittore del controllore FCT per una spiegazione su dove trovarlo.
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Gestione dello startup e reset dei nodi CAN e ETC

Gestione dello startup e reset dei nodi CAN e ETC

Domanda

Come deve essere gestito lo startup dei nodi CAN e ETC in CODESYS, tramite libreria
CMZ_NodeUtilities?

[ ]
Rlsposta
Per gestire correttamente lo startup dei nodi seguire la procedura qui sotto descritta:

=-[fl Device (FCT200 Fieldbus Controller: SoftMotion) I General

General
=2l PLC Logic CANopen /0 Mappi Node D [127 : heck and fi
N open appin ode
20 Appiication P pping < Check and Fix Configuration, cn"op(
@ o

CANGepen IEC Objects

{f) Lirary Manager Autostart CANopen Manager Folling of optional slaves

PLC_PRG (PRG)

Status [ start Slaves NMT error behaviour |Stop Slave v
UpdaterFie (PRG) NMT start all (if passible)
= {# Task Configuration Information
=g MainTask Guarding
& pLC_PRG SYNC TIME
=8 UpdaterTask
&) UpdaterFile Enable SYMC producing

= [ caNbus (CANbus)
=-[f) cANopen_Manager_SoftMotion (CANopen_Manager_SoftMotion)
= 15D (ISDCAN CMZ CANopen node_SoftMation) Cydle period (us) 4000
H5? axis (5M_Drive_CMZ_sD)
* 3 SoftMotion General Axis Pool

COBID(Hex)  16% B0

v [ |[4r

Window length (ks) 1200

Enable SYNC consuming

PLC_PRG X
1 PROGRAM PLC_PRG
=] 2 VAR

3 //istanze & wvariabili AxisCAN

4 StarthxisCRN : CMZ_NodeUtilities.Startixis;

5 Eesesthues : BOOL;

6

&
25 //FB to manage nodes no antomatically
=] 28 StartAxisCAN(Axis := Rxis, F/Axis reference

27 Enable := TRUE,
28 ResetErrorStop := Besstixes); //Flag to reset error

©® Dalle impostazioni del CANopen_Manager_SoftMotion togliere la spunta su Start Slave e
impostare Stop Slave nell'opzione NM T error bebavionr.

©®  Utilizzare, come nell'esempio, il function block StartAxis per gestire la partenza del nodo
e il reset.
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Link di una variabile sopra un PDO

Link di una variabile sopra un PDO

Domanda

Come faccio a linkare una variabile sopra un PDO per leggerne il valore ?

Risposta

Se si vuole leggere l'intero PDO ci sono due modalita di link:

* Link di una variabile gia esistente:

@ o x
3 i vam cLomaL
B [y iv— war; @
o ewoar
Devices v 8 X | [ Nodo x
=1 GestunelngressPoo =
Find Fiter - b Add FB for [0 Channel.. = Go'to Instance
= (@ pevice (FCTs40 Feldbus Controller: Softotr) =) Showal L)
=81 pLC Logic s Variable Mapping Address Type Unit Description
= 12 Application ' %QD0 UDINT
@ on 08 » wawz
i) Library Manager FR %QB6 SINT
PLC_PRG (PRG) e E QD2 OINT
= (B Task Configuration 5 %ID0 DINT
= MainTask CaNopen 1f0 Mapping * Applcation.IngressDigital e K} Widt UDINT
& ric_pra £ HbiF BoOL
= canbus (CANbuUS) CANopen IEC Objects 5 Py Bo0L
= [ cAnopen_Manager_SoftMotion (CANopen_Manager_Soft Y %nz2 Bo0L
(@ Nodo (LBDCAN CMZ CANopen node_SoftMation) S 5 %BEF3  BOOL
K59 fuds (5M Drive_CAN CWZ_LED) . 4y o4 BooL
% Softotion General Axis Poal information 5 wxas  soOL
M HBUS Master (HBUS Master) ) b6 Bo0L
“ wwsz  mo0l

Creare una variabile del tipo corrispondente al PDO.

Andare nella tab CANopen 1/O Mapping tra le impostazioni del nodo e linkare la
variabile creata sopra il PDO, selezionando la variabile cliccando sull'icona (...) che
appare cliccando sopra la colonna Variable nella riga del PDO dove si vuole linkare
la variabile.

* Creazione e link di una variabile non esistente:
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FIIFIIIIS
3 7

@ T T Fiter_ Show all * 4 Add FB for O Channel.. 7= Goto Instance

Mapping Channel Address Type CurentValue  Prepared Value Unit  Description

AW rus Master (19Us Master)

wWatch2 - ax

ression Application Type  Value  Preparedvalue  Execution point Address Comment
@ IngressiDigita Devie Applcaton  (UDINT 10 CydicMonitoring w01 Nodo :

©® Andare nella tab CANopen 1/O Mapping trale impostazioni del nodo e cliccando
sopra la colonna Variable nella riga del PDO scrivere il nome della variabile da
creare ¢ linkare. Verra creata una variabile dello stesso tipo del PDO e allo stesso
indirizzo, come si puo vedere riportando la variabile nelle watch. La variabile potra
poi essere utilizzata nel programma come fosse una normale variabile globale creata
dal programmatore.

Il secondo tipo di link deve essere utilizzato quando si vuole leggere i singoli bit del PDO. Verra
creata una variabile di tipo BIT che puo essere utilizzata nel programma come fosse una normale
variabile globale creata dal programmatore.
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Gestione delle stringhe in modbus

Domanda

Come vengono gestite le stringhe in CODESYS-HMI tramite modbus?

Risposta

Per gestire le stringhe la procedura e:

* Da PM Designer:

]-‘.Q. Global Link Properties

- AP1
()@ Links

= [

&g Setup
# General Setup
2§ Command & Status Link Port:
2 Clock
S Passwords
# Event Processor
/% Due Date Passwords
17 Screens
[ Screen 1(21)
By Alarms

= DataLoggers
- Operation Logging

=& Macros
Z Native Script

List

General parameter

=m |nternal Memory Link Number:

& Tags Link Name:
i

17 Sound Table Link Type:

Device/Server: | CMZ Sistemi Eletironic

) Recipes [Jrecord commurnication status in operation log

i Schedule The duration of showing  communication error message:

~ || FCT Controllers(TCP/IP; Type 2) o e

5 | second(s)

Annula 2

Link Properties
General Parameter
IP Address: |[EB. 16 .32 . & e

Use Default Port

Port: 502

Mode Address:

Timeout Time: 0 3 (x0.15ec.)
Command Delay: |0 | (x1ms)
Retry Count: V] o

Annulla £}
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] provaString e 32-Bit Signed Integer MBO_300 MNaormal

Character Entry o hd

General  Advanced  Visibility

ID: | TE0DOO Note: |

[Jtransparent Background

Shape... CExternal Label

Border Calor: ([

BG Calor: [ la
Character Set: | ASCII (US) ~
Virite Address: | 1istring |° [] Accept Bar Code Input
Total Characters: E $ ] append a null character [JByte Swap [Jword swap

Monitor address identical to write address

1\string Mull Terminated []Password
Font: |F{}nt_1 W | o Text Color: | [N 4 Data Entry
Alignment Code Type (®) Pop-up Keypad
(@ Left (center  (C)Right @ Byte () word () On-screen Keypad andjor Function Keys

Dal menu ad albero fare doppio click su Linkl e dalla finestra Link properties che
si apre, nella tab General, scegliere il tipo di collegamento e il tipo di device con il
quale connettersi.

Dalla finestra Link properties, nella tab Parameter, inserire I'indirizzo del device con
il quale connettersi.

Creare un tag con indirizzo MB.

Importare nella schermata un oggetto di tipo Character Entry.

Selezionare come Write Address il tag precedentemente creato e impostare il nu-
mero di caratteri che possono essere scritti e visualizzati.

* Da CODESYS:
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PROGEAM FRG_Modbus

VAR
ModbusSlaveTlcp_Inst : CMZI_Modbus.SlaveTcp() s
Flag : BOOL := TRUE;

END VAR

- -
IF Flag THEN

Flag := FRLSE;

o ModbusSlavelcp Inst.Map(l,CMZI_Modbus.DatalypeMap.HoldingRegistersDWord, 100,55, ADR(ArDWord), FRLSE):

ModbusSlavelcp Inst.Start():

END_IF
ModbusSlaveTop_Inst.Work():

provastring AT FMB300 : STRING; e

©® Importare nel progetto la libreria CAMZ_Modbus e mappare 'array modbus.

® Nelle variabili globali dichiarare una variabile di tipo STRING alla stesso indirizzo
(%MB) del tag precedentemente creato su PM Designer.
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Attivazione dell'FTP server con libreria CMZ_FtpServer

Attivazione dell FTP server con libreria CMZ_FtpServer

Domanda

Come si fa ad attivare ' FTP server utilizzando la libreria CMZ_FtpServer?

°
Risposta
Dopo aver importato nel progetto la libreria CMZ_ FtpServer ¢ necessario:
PRG_FTP X

1 PROGRAM FRG_FIF
z VAR
3 FtpRef : CMZ_FtpServer.FIFSRV;
4 FtpSettingsCig : CMZI_FtpServer.SETTINGS: o ion
5 Ftp Create : CMZ FrpServer.Create;
& Ftp_Init : CMZ_FtpServer.Init;
7 Ftp_Go : CMZ FtpServer.Go;
g Init : BOOL;
5 END VAR

Gestione FTP

FtpRef.Instance := 0; e

FtpSettingsCig.Port_Number := 0;

W

//Creation of FTP serve
Ftp Create (FtpSrvRef := FtpRef, Execute := TRUE); e
//Init of FTP server

Ftp_Init(FtpSrvRef := FtpRef, Execute := Ftp Create.Done, Set := FtpSettingsCig): o

v -

5 //5tart of FTP serve
1a Ftp Go(FtpSrvRef := FtpRef, Execute := Ftp_Init.Done, Dome => Init); o

Definire le seguenti strutture e function block.
Istanziare I'FTP server e predisporre la configurazione di delfault degli accounts utenti.
Utilizzare la funzione Create per creare ' FTP server.

Utilizzare la funzione Init per inizializzare I'FTP server.

Utilizzare la funzione Go per avviare I'FTP server.
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Creazione utente per l'accesso tramite FTP server

Creazione utente per I'accesso tramite FTP server

Domanda

Come si crea un utente per accedere tramite FTP server ad una determinata cartella?

Risposta

Dopo aver importato nel progetto la libreria CAMZ_FtpServer, creato, inizializzato e mandato in
esecuzione I'FTP server tramite i function block Create, Init e Go, ¢ necessario seguire i seguenti
passaggi per creare un utente nuUOvo:

76

Donelp : DINT;

FIFUser : CMZ FtpServer.USER_SETTINGS:

NomeUtente : STRING := 'prova'; o

PasswordUtente : STRING := "prova':

HomePathUtente : STRING := "R:/CODESYS/';

Proprietaltente : WORD := CMZ_ FtpServer.Constants.USER_SETTINGS FROFERTY DEFAULT;
FITFUser.User Name := Nomeltente;
FTPUser.Pasaword := Passwordltente;

FTPFUser.Home Path := HomePathUtente;

FTFUser.Properties := Proprietalitente;

Donelp := CMZ FtpServer.AddUser(FIF, FIFUser) ;e

Definire le seguenti variabili e strutture.

Utilizzare la struttura precedentemente definita e caratterizzare I'utente scegliendo il nome
utente, la password, il percorso al quale puo accedere e le proprieta.
Utilizzare la funzione AddUser, che si trova dentro la libreria, per creare I'utente.

Doc. MS062101 - Ed. 1.2 -



14//4

Risoluzione dell'asse

CODESYS

Risoluzione dell'asse

Domanda

Come si imposta la risoluzione dell'asse da programma?

Risposta

Per impostare la risoluzione dell'asse seguire i passaggi qui sotto descritti:

= il pevice (FCT200 Fieldbus Controller: SoftMotion)
=Bl PLC Logic
=} Application
i Library Manager
PLC_PRG (PRG)
= {3 Task Configuration
= MainTask
& PLC_PRG
=-[0 cAnbus (CANbuS)
=[] caNopen_Manager_SoftMotion (CANapen_Manager_SoftMotion)
= [ SvM (SYMCAN CMZ CANopen node_SoftMotion)
H3P Axis (5M_Drive_CMZ_SD)
¥ CnBlakinn Canaral Avie Danl

ling/Mapping.

nell’albero motore.

nell’applicazione.
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General

| Scaling/Mapping
Commissioning
SM_Drive_CMZ_SD: 1/0 Mapping
SM_Drive_CMZ_SD: IEC Objects
Status

Information

motor 1ype scaing
[ Invert direction e

®Rotar o nerements <=> mator s @) 1|
O Linear motor turs <=> gear output turns D

ear output s <= s nasplicatorg) 1|
Mapping

[ Automatic mapping

Inputs:
Cydic object Object number Address Type
status word (n.wStatusiord)  16¥6041: 16500  "%IW0" UINT
el it £ APt an e e

Fare doppio click sull’asse nel quale si vuole impostare la risoluzione e andare nella tab Sca-

Impostare le risoluzioni che si vogliono dare all'asse.
Numero di incrementi che corrispondono ad un determinato numero di giri motore.

Numero di giri motore che corrispondono ad un determinato numero di giri in uscita

Numero di giri in uscita nell’albero motore che corrispondono ad una determinata unita
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Connessione all' FCT senza scan della rete

Domanda

Quali sono gli step per connettersi al’FCT da CODESYS senza utilizzare lo scan della rete?

Risposta

Per connettersi all' FCT senza utilizzare lo scan della rete le modalita sono:

* Aggiungere un device con un deteminato indirizzo IP seguendo gli step successivi:

[ Device (FCT200 Fieldbus Controler: SnﬁMaﬁan)o
=Bl pLC Logic
= £} Application
i) Library Manager
PLC_PRG (PRG)
= {8 Task Configuration
= & MainTask
& pLc_rre
= cANbus (CANbuS)
= canopen_Manager_SoftMotion (CANopen_Manager_Softvation)
=+ [ 5VM (SVMCAN CMZ CANopen node_SoftMotion)
H&P tuis (SM_Drive_CMZ_SD)
* "% SoftMotion General Axis Pool

Communication Settings

Device ~|

Applications

Backup and Restore

Files

Log

PLC Settings

PLC Shell

\\\\\\\\ e

Scan Network,.. Gat&wa

S 5

Rename Active Device...
Wink Active Device
send Echo Service.

Encrypted C

‘Add Current Device to Faverites

Manage Favorits Devices. 4 1
Filter Network Scans by Target ID

Confirmed Online Mode
Store Commurication Settings in Project

Change Communication Policy...

[12000.2004] (active) o

IP-Address:
localhost

Port:
1217

Manage Favorite Devices

oh Add == Delete & Move down 4 Move up

Add favorite

Device
Enter name, device address or IP address
172.16.32.10

Assignment mode Automatic

Enter either a device name, device address, an IP address or DNS address. The
dialog will automatically try to identify the carrect mechanism to find or add the
device to the list.

Example for a device address: "0104.02F4"

Example for an IP address: "192.168.101.15"

DNS address must start with “dns:”. Example for an DNS address: "dns:proxy.net”

Cancel

vo

The topmostitem will be the default for new projects or devices.
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Communication Settings Scan Metwork... | Gateway - | Device -
Applications
: -
Backup and Restare H
Files . - .
Gateway
Log
| 0000.2004] (active) v
s IP-Address: ;
localhost 172,16.32,10: 11740
PLC Shell )
Port: Device Address:
1217 0000.2004
Users and Groups
Target ID:
Access Rights 10F7 0008
Target Type:
4102

Symbol Rights

Cliccare su Device.

Cliccare su Option.

dentemente aggiunto.

Cliccare su Mana ge Favorite Devices...

Come A.Y.Yl;g'}’l ment mode selezionare Automatic.

Fare doppio click sul device e andare nella tab Communication Settings.

Dalla finestra Manage Favorite Devices... cliccare su_Add.

Inserire I'indirizzo dell’FCT al quale ci si vuole collegare.

Dalla tab Communication Settings selezionare 'FCT con il quale collegarsi, prece-

* Senza aggiungere un device, inserire direttamente l'indirizzo IP del controllore, come se-

gue, e premere [nvio:

Communication Settings

Scan Network | Gateway - | Device =

Applications

Backup and Restore

Files
Gateway
Log
PLC Settings 1P-Address:
localhast
PLC Shell
Port

1217
Users and Groups

Access Rights
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Gestione del modbus TCP (client FCT) con libreria CMZ_Modbus

Domanda

Come faccio ad avviare la comunicazione modbus TCP con client 'FCT ed a gestire I'invio e la
ricezione di dati?

Risposta

Per gestire la comunicazione modbus TCP, avendo come client'FCT, ¢ necessario importare nel

progetto la libreria CAMZ_Modbus e:

PROGRAM FRG ModbusMaster

VAR
ModbusMasterTep Inst : CMZ Modbus.MasterTcpPort; o
Flag » BOOL := TEUE;

END VAR

IF Flag THEN

Flag := FARLSE;
eHDdbusHasterTcp_Inst.szIFﬁddress = "19%2.168.0.10";
ModbusMasterTcp Inst.uiPort := 5027 e
END IF

ModbusMasterIcp Inst();

© Istanziare il function block MasterTcpPort che gestisce la porta TCP.

©®  Utilizzare il metodo szl PAddress per impostare 'indirizzo del server al quale ci si vuole con-
nettere.
©  Utilizzare il metodo #7Port per impostare il numero di porta da aprire.

Utilizzare i seguenti function block messi a disposizione dalla libreria per leggere e scrivere i dati
in base al tipo di dato:

* MasterReadCoils
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* MasterReadDiscretelnputs

* MasterReadHoldingRegisers
* MasterReadInputRegisers

* MasterReadWriteRegisers

* MasterWriteMultipleCoils

* MasterWriteMultipleR egisters
* MasterWriteSingleCoils

* MasterWriteSingleR egister

EeadRegister : CMZI Modbus.MasterReadHoldingRegisters;
WriteRegister : CMZI Modbus.MasterWriteSingleRegister;
END VAR

EeadRegister (pMbPort := ADR (ModbusMasterTcp),

byNodeId 1= 1,
pData := ADR({pData),
whddress := StartRddressToRead,

byCount := HumBegisterTcBead,
plData := DataBRead
I

Writeregister(pMbPort := ADR{ModbusMasterTcp),

byNodeId := 1,

whddress := 1,

wvalue := NewlaglD,

whkddress := StarthddressToWrite,
wWvalue = ValueToWrite

-

CODESYS

Figura 8.5. Esempio di utilizzo dei function block per leggere e scrivere holding registers
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Gestione del modbus TCP (server FCT) con libreria CMZ_Modbus

Domanda
Come si mappano, in CODESYS, gli array modbus utilizzando la libreria CMZ?

Risposta

Per mappare gli array modbus ¢ necessario importare nel progetto la libreria CAMZ_Modbus e
seguire I'esempio qui sotto:

C_PRG PRG_Modbus X
PROGRAM PRG Modbus

VAR
ModbusSlaveTcp Inst : CMZ_Modbus.SlaveTcp():
Flag : BOOL := TRUE;
END VAR
-
IF Flag THEN
Flag := FALSE;
ModbusSlaveTcp Inst.Map(l,CMZ_Modbus.DatalypeMap.HoldingRegistersWord, 0,55, ADR(ArWord) , FALSE) ;o
ModbusSlaveTcp Inst.Map(l,CMZ_Modbus.DataTypeMap.HoldingRegistersDdord, 100,99, ADR(ArDWord) , FRLSE) -o

ModbusSlaveTcp Inst.Start();

END_IF
ModbusSlaveTcp_Inst.Work();

©® Chiamata istanza holding register di tipo Word:

* CMZ_Modbus.DataTypeMap.HoldingRegisters Word: tipo di dato (holding regi-

sters word)

0: Indirizzo modbus di partenza (espresso sempre in word).
* 100 : Numero di elementi di tipo word mappati.

* ADR(ArWord) : Indirizzo dell'array, dichiarato nel GVL, nel quale mappare le
variabili modbus.

* FALSE : Swap byte registro.
©® Chiamata istanza holding register di tipo DWord:

o CMZ_Modbus.DataTypeMap.HoldingRegistersD Word : tipo di dato (holding
registers dword).
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0 : Indirizzo modbus di partenza (espresso sempre in word).
* 100 : Numero di elementi di tipo dword mappati.

* ADR(ArD Word) : Indirizzo dell'array, dichiarato nel GVL, nel quale mappare le
variabili modbus.

* FALSE : Swap word registro.
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Attivazione ingressi analogici del modulo WAGO

Domanda

Come si attivano, da CODESYS, gli ingressi analogici del modulo WAGO?

Risposta

Per attivare gli ingressi analogici del modulo WAGO seguire le impostazioni della seguente im-

magine: Figura 8.6 .

® IMC_005.project* - CODESYS - o <
File Modifica Visualizza Progetto Compilazione Inlinea Debug Tools Finestre Guida Automation Server Y
B @& o ¥ BX (MMM 9 7R - [ #¥ | Application [Device: LogicaPLC] ~ @8 €% ) w W [[ : > B
Dispositivi v 2 x (@ wagolo x|[g] PrgCido  [[5] Prg_Camme  [[5] PrgHome  |[5] AxisManager  |fJ CANopen Manager [/ G || LBDCAN_MNIS @~
:9—::’;“ zia PDO diricezione (master => siave) PDO diinvio (slave => master)
8 prg_tome
&) prg_Gear == Aggiungi PDO == Aggiungi mapping #" Modifica X Elimina == Aggiungi PDO == Aggiungi mapping  #" Modifica X Elimina
B) Prg_Gestsvolgitori S v— A ——al [ Nome Oggetto Lunghezza it A
8] prg_Camme Proprieta PDO X || ¥] 16#1800: TPDO 1 communic 16#18C (SNODEID 32
@) prgCido 1. digital input block 1626000:16501 8
= & ModbusTask 2 #
4 e Frm 2. digital input block 16% #02 8
8] prgMbus 3. digital input block 16£6000:16203 8
&) pLc_main mapping /0 =16%25C(652) 4. digital input block 1626000:16204 8
EY 5
& Taskdo ) Tempo di blocco (x 100ps) (100 B [ 2681881 [TEDO]2 commenic) LE#26C($HODETDY €4
&) prg_10 IEC Objects 1. analogue input block 1626401:16201 16
= [@ canbus (canbus) Tipo ditrasmissione asincrono - profilo dispositivo (tipo 255 v 2. analogue input block 16%6401:16202 16
= (@ canopen_Manager_SoftMotion (CA! 3. analogue input block 16#6401:16%03 16
#-({ LBDCAN_MNISIndi (LBDCAN CM; - Numero di Sync L - 4. analogue input block 1626401:16204 16
*(fJ LBoCAN_MNIS (LBDCAN CMz C# ) o =] 16#1802: TPDO 3 communic 16#38C ($NODEID 64
# (i LEDCAN_MNUO (LBDCAN CMZ C 5. analogue input block 1626401:16205 16
+ ﬂ LBDCAN_MSS (LBDCAN CMZ CA! 6. analogue input block 16 =06 16
# (i LBDCAN_MST (LBDCAN CMZ CA [ Elaborazione da partedel gestore CANopen 7. analogue input block 1626401:16207 16 v
#-({ LBDCAN_MTGS (LBDCAN CMZ C) e >
#- () LBDCAN_MTGI (LBDCAN CMZ C#
- [ ok || Amlia
#- (i) LBDCAN_MTRS (LBDCAN CMZ C) < | - >
#-({ LBDCAN_MTRI (LBDCAN CMZ C#
(@ LBOCAN_MNU (BDCAN CMZ CA || Blenco dei iferimentiincrociat v & x|
MNU (SM_Drive_CAN_CMZ Device. Application. CallTask__MainTask ® | |7 | [Fitra per Simbolo, POU, Variabile, Accesso, Context, Tipo, Indirizzo, Oggetto ‘4 [ s b
(SM_Drive_CAN
=@ canbus_1 (CANbus ~
3 3 c;;o; My::ef Canapen yiane | | S0 PoU Variabile Accesso | Contet | Tipo Indirizzo | Posizione | Oggetto ‘
@ Wagolo 7S03IRWVY) v CallTask_MairTask  Task Configuration. MainTask Deklaration CallTask_MainTask MainTask [Device: SPS-Lo=
< - > CallTask_MainTask  Task Configuration.MainTask ~ CallTask_MainTask  Deklaration BOOL MainTask [Device: SPS-L¢
2 Dispositivi | [) POUs < 2a
[E Messaggi~ Errori 0 totali, 2avvisofi, 4 messaggiofi|
Ultima compiazione € 0 ® 2  Precompila /' @ Utente progetto: (nessuno) Q@
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Figura 8.6. Impostazioni ingressi analogici
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Gestione variabili modbus ritentive

Gestione variabili modbus ritentive

Domanda

Come vengono gestite le variabili modbus ritentive da CODESYS?

Risposta

Per gestire le variabili modbus, da CODESYS, ¢ necessario seguire i seguenti 4 passaggi:

“ GVL_Modbus x

1

3 Z VAR GLOBAL
k] Arl AT %MBO : ARBAY [0..935] OF WORD;
4 Ar2 AT zMB20O : ARRBAY [0..53] OF DWOED;
=1
£ varModbus AT sMB200 : DINT:
7 END WAR

@ GVL_Retain X

1

H 2 VAR GLOBAL RETAIN
3 wvarBetaln : DINT;
4 END VAR

IF Flag THEN
Flag := FALSE;
ModbusSlaveTIcp Inst.Map(l,(MZ_Modbus.DatalypeMap.HoldingRegistersWord, 0,100, ADR(GVL ModBus.Arl), FALSE);
ModbusSlavelcp Inst.Map(l,CMZ_Modbus.DatalypeMap.HoldingRegistersDWord, 100,200, ADR(GVL_ModBus.Ar2), FALSE)r
ModbusSlaveTcp_Inst.Start();

GVL_Modbus.varModbus := GVL_Retain.varRetain; e

END_IF
ModbusSlaveTcp Inst.Work():

IF ModbusSlaveTcp Inst.xStarted AND ModbusSlaveTcp Inst.Error = CMZ_Modbus.ModbusErrors.noerror THEN
GVL_Retain.varRetain := GVL_Modbus.varModbus:
END IF

Doc. MS062101 - FEd. 1.2 - 85



FAQ WWWw.cmz.it

Dichiarare la variabile modbus.
Dichiarare la corrispondente variabile ritentiva.

Prima di far partire il modbus copiare il valore della variabile ritentiva nella corrispondente
variabile modbus.

Quando il modbus ¢ partito correttamente copiare il valore della variabile modbus nella
corrispondente variabile ritentiva.
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Comparazione di due array

Domanda
Come si comparano due array in CODESYS?

Risposta

Per comparare due array in CODESYS esiste la funzione Compare presente nella libreria CAA4
Memory. Questa funzione richiede in ingresso i due puntatori agli array che deve comparare e
il numero di bytes da comparare, e ritorna la posizione del primo valore che trova diverso tra i
due array.

abyMemoryBlockA : ARRAY[0..9] OF BYTE =0,1,23456,7,89 ;
abyMemoryBlockE : ARRAY[0..9] OF BYTE =0,1,2,0,456,7,89 ;

MEM.Compare(ADR{abyMemoryBlockA) ADR{abyMemoryBlockB), 10) = 4

Figura 8.7. Esempio di utilizzo
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Impostare, non automaticamente, l'ID di un nodo
EtherCAT

Impostare, non automaticamente, I'ID di un nodo EtherCAT

Domanda

Come si fa ad impostare, non automaticamente, in un progetto, I'ID di un nodo EtherCAT?

RI t
Per impostare I'ID in un nodo EtherCAT seguire i passaggi qui sotto descritti:
“e Ljsk Configuration DC Cyclic Unit Control: Assign to Local pC
= EtherCAT Task Watchdog
& PRG_AxisManager
@ PRG_Manual Identification
&) PrG_Cyde () Disabled
=& E"SE”’E’T“ 9 @ Configured station alias (ADO 0x0012) Value o 1
PRG_WebServer
&) rre_FTP
& Trace Explicit device identification (ADO 0x0134)
J EtherCAT Master_SoftMotion (EtherCAT Master Softiotion)
< [{J ModoPinzaSx (LBDETC CMZ EtherCAT node_SoftMotion) Data Word (2 Bytes) ADO (hex) ik
H5P AxPinzasx (SM_Drive_ETC_CMZ_LBD)

©® Fare doppio click sul nodo al quale si vuole cambiare il node ID per entrare nelle imposta-
zioni del nodo.
Settare tra le impostazioni del nodo l'opzione Configurated station alias.

Scrivere il node ID che si vuole assegnare al nodo.
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Attivazione web server e gestione api con libreria CMZ_WebServer

Domanda

Come si fa ad attivare il web server ed a gestire le api che contengono le variabili da ricevere/in-
viare?

Risposta

Per attivare il web server e gestire le api si deve:

FROGRAM FRG WebServer
VAR
FB WebSerwver : CMZ_WebServer.WebServer;

FB_WebS5Server (Enable := TRUE,
WebRoot := 'WebServer\',

pFB_UserAPIExe := ADR(MyFB UserlipiExe)

I
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MyFB_UserApifxe X
1 FUNCTION BLOCK MyFB UserRpiExe EXTENDS CMZI_WebServer.UserAFTExe
VAR _INPUT o
END VER
VAR _OUTPUT
END VAR
VAR
END VAR

L I

1y

Aotiwve

Done

Wk
I

IF API_Name = '"Gruppol' THEN

£ pManageBufferTCE . Openlb]i () 7

: pManageBufferTCE~ . SendRecive INT ['VEZRL', ADR(VARL)): o
] pManageBufferTCP*.5endRecive INT('VARZ', ADR(VARZ));

12 pManageBufferTCP~.Close0kbj ()

13 Done := TRUE;

15 ELSIF API_Name = 'Gruppol' THEN

1 pManageBufferTCP~ . O0penlb] () ;

13 pManageBufferTCP~.5endRecive BOOL('NetOk', ADR(Netlk)):

oE T 1", ADR(StatcErrotixzTotal));
tal', ADR({StatcEnakledixTotal));

20 pManageBufferTCF~.5endRecive BOOL('
21 pManageBufferTCF~.5endRecive BOOL('StatoEn

23 pManageBufferTCP.Cloae0b]j () :
24 Done := TRUE;:

ELSIF RFI Name = 'Array’ THEN
pManageBufferTCE- .O0penlb] () 7
FOR iArr := 0 TO % DO
wvarName :=CONCAT('Array[', TO_STRING(iArr));
varlName :=CONCAT (varName, ']"):
pManageBufferTCP~.SendRecive DINT (varName, ADR(ArrayVal [iArr])):
END_FOR

pManageBufferTCP~.Closelki ()

Done := TRUE;
END IF;

©® Dopo aver importato nel progetto la libreria CMZ_WebServer, instanziare il function
block WebServer gestendo:

* l'ingresso Enable per abilitare il web server.

* lingresso WebRoot per indicare dov'e, dentro il controllore, la cartella per il web
server (con eventuali pagine html...).

* l'ingresso pFB_UserAPIExe indicando il puntatore al function block che contiene

le api.
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Creare un function block che estende il function block UserA PIExe.

All'interno di questo function block creare le api necessarie gestendo, tramite il metodo
SendRecive_tipodato (SendRecive_BOOL, SendRecive_INT...), le variabili da trasferire o

da ricevere.
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Problemi partenza H_Bus

Problemi partenza H_Bus

Domanda

Perche 'H_Bus non va in operational?

Risposta

Una causa per cui I'H_Bus non va in operational ¢ che nel progetto CODESYS non siano stati
inseriti i moduli corretti e nell'ordine corretto.
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Codice Descrizione
HMI_0001 Variabili ritentive su HMI
HMI_0002 Comunicazione tra HMI e SDDrive
HMI_0003 Modificare la dimensione della tastiera
HMI_0004 Trasferimento di un progetto tra due HMI

Tabella 9.1. Argomenti
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Variabili ritentive su HMI

Domanda

Come si rendono ritentive le variabili sui panelli Cermate tramite PM Designer?

Risposta

Per rendere ritentive le variabili tramite pannello Cermate seguire i passaggi descritti qui sotto:

94

Project Manager EEd

Cl-ug prova
4% Global
B3 AP_1

-3 Links

----- Sound Table
[—j—lﬁ_;, Setup

& Clock

Jii Passwords

[—]fﬁ) Screens
Screen 1 (#1)

----- B Alarms

5] Recipes

----- = Data Loggers

- Internal Memory

General Setup
W Command & Status

% Event Processor
Due Date Passwords

----- : i Operation Logging

AP_1

ﬁ‘? Screen 1 (#1)

Internal Memaory

Regular User Memory

MNumber of words:

Bit address range:

| $U0.0 - U495

Word address range: | U0 - 54993

Mon-volatile User Memory

MNumnber of words: 5]

=1

Bit address range:

| $0.0 - SN4.F

Word address range: | ENOD - sM4

System Memory

MNumber of words:

Bit address range: | £50.0 - §52047.F
----- & Schedule
=& Macros Word address range: | 450 - §52047
L. Mative Script = N
Build List
& Global T — S — S —
=@ AP Tag Table (AP_1) |
@ Links — ~
..z Internal Memory 2l T ] s 6 b
- Link 1 -M Internal Memory Data Ty
4 8 Link1 ata Type
] Sound Table Name [ atias For [ Data Type [address  [scanRate I
g Setup Ia provalnternal 32-Bit Unsigned Integer SNO Mormal

S General Setup
- B Command & Status
~Z Clock

@ Passwords

# Event Processor

2 Due Date Passwords

17 Sereens

[ Sereen 1(21)
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B AP W. [~ lag lable (AF_1} nl
?:lﬁ\tama\Mamuw £ 2l =SS g
B uink 1] &m Internal Memory Link1 Data Type
__;EZZE;“EME 2 = [ Name [ Alias For | Data Type [Address  [scanRate  |Des
-G Setup provaLink 32-Bit Unsigned Integer MD4 Normal
12 General Setup 2 comando 16-Bit Unsigned Integer MWD Norrnal
B G I I S S
T oo o
/B Due Date Passwords
{3 Screens . -
1 Screen 1 (21)
= Script - Ritentiva EIG
n IF 1~Comando==1 ~~1if is 1 write the retentive wvariahle
1
2 o O~provalnternal= MOV (1-provalink,2) (UD)
3 O~provalnternal 2= MOV ({1wprovalink2,.2) (UD]
4 1~Comando=0
g ELIF 1~Comando==2 ~-1f 1= 2 read the retentive wvariahle
[
7 I~provalink= MOV (Owprovalnternal,Z)] (UD)
2 1~provalinkZ= MOV({0~provalnternalZ.,2) (UD)
9 1~Comando=0
10
11 EMNDIF
Dal menu ad albero fare doppio click su Internal Memory e definire il numero di word
ritentive che si vogliono utilizzare tramite la casella Number of words nella sezione Non-
volatile User Memory
Dal menu ad albero fare doppio click su Zags e nella sezione Internal Memory definire
tanti tag quante sono le variabili del programma che si vogliono rendere ritenive.
E' necessario utilizzare gli indirizzi SN.
Dal menu ad albero fare doppio click su 7zgs e nella sezione Link definire:
¢ Tanti tag quante sono le variabili del programma che si vogliono rendere ritentive.
Questi tag faranno da tramite tra i tag definiti nella memoria interna e le varibili
del programma.
* Un tag che permettera di leggere o scrivere, a seconda del valore passato da pro-
gramma, le variabili del programma.
Creare una macro che, a seconda del valore del tag Comando precedentemente definito,

scriva o legga le variabili ritentive.

Tramite la funzione MOV il valore di una variabile allocata in un'area di memoria viene
copiato in un'altra area di memoria definita dall'utente.

L’utente gestira da programma, in base a quello che vuole fare, la variabile associata al tag
Comando. Ovvero, potra salvare il valore delle variabili in aree di memoria non volatili,
o viceversa, potra caricare nelle variabili del programma il valore corrispondente, salvato
precedentemente in aree di memoria non volatili.
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Secondo I'esempio, quando da programma si assegna il valore 1 alla variabile Comando si
salva in modo ritentivo il valore attuale della variabile, mentre se si assegna il valore 2 si
carica nella variabile del programma il valore della varibile ritentiva (operazione che si deve
fare ad ogni accensione del device).
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Comunicazione tra HMI e SDDrive

Comunicazione tra HMI e SDDrive

Domanda

Perché pannello e SD Drive non comunicano correttamente?

Risposta

Dopo aver controllato che i collegamenti tra HMI e SDDrive siano corretti, ¢ necessario con-
trollare che le caratteristiche della comunicazione siano corrette sia a lato HMI, che a lato azio-
namento.

Da lato HMI:
@ Lin erties %
¥ Tags
407 Sound Table General  Parameter
- #dgy Setup )
----- 757 General Setup Link Number:

... %8 Command & Status Link Mame: ‘ Link 1
% Clock Link T Direct Link (COM,
- w
Ji Passwords e type irect Link (COM)
¥ Event Processor Device/Server: | CMZ Sistemi Elettronici ~ || 5D Drivers o ~
o B
45 Due Date Passwords Link Port: COM1 (Link 1) ~ [ subAinks

.. Hg Alarms

&) Recipes

= Data Loggers
24 Operation Logging
A Schedule

J-G Macros

S Native Script

|:| Record communication status in operation log

The duration of showing a communication error message: 5 ~ second(s)

Dal menu ad albero fare doppio click su Linkl.

Dalla finestra contenente le proprieta del link andare sulla tab General.

Settare le impostazioni della comunicazione come da immagine, per comunicare con gli
azionamenti SDDrive.
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@ Link 1 Link Properties %
%l Tags
ﬂ Sound Table General Parameheo
:h ;tuﬁp | set Transmission Others
[ eneral Setu
2 Command BfStatus Baud Rate: | 57600 Panel Address: 1 s Retry Count: |0 :

Data Bits: |8
Parity: E
+ Event Processor arity Ven
Due Date Passwords Stop Bits: |1

ﬁﬁ Screens
[5) Screen 1 (21) o

T Alarms

£ Recipes

= Data Loggers

i4 Operation Logging
li Schedule

PLC Address: 1 :
Timeout Time: 0 | (x0.15ec.)
Command Delay: | 0 | (x1ms)

Fetching Data In Blocks To Optimize The Screen Data Reading
Merge Adjacent Bits To Form Bit Blocks

Maximal Gap Of Two Mergeable Bits: | (default)

% Macros Merge Adjacent Words To Form Word Blocks

© Andare nella tab Parameter.

Maximal Gap Of Two Mergeable Words: | (default)

Annula :

©  Verificare che i valori della comunicazione corrispondano a quelli impostate all'interno

dell'azionamento.
Da SDSetup:

Bus IMain I F‘rograml
R5485

Mode address:

Dip switches value: | 4 1-255  Programmed value: | 1 1-127

Baud rate:

Dip switches value: I 57600 Kbit’s  Programmed value: IvI B7600  Kbit/s

[~ Use programmed values at startup

Parity: I vl Even

Stop bit: I vI 1

©® DaSDSetup andare nella tab Bus.

©  Verificare che i valori della comunicazione corrispondano a quelli impostate su PM Desi-

gner.
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HMI

Modificare la dimensione della tastiera

Domanda

Come si fa a modificare la dimensione della tastiera tramite PM Designer?

Risposta

Per modificare la dimensione della tastiera seguire i passaggi qui sotto:

-4 Links
- |nternal Memory

i) Tags
ﬁ Sound Table
(- Setup

-
B8 Command & Status
Z Clock
.4 Passwords
-% Event Processor
gf}, Due Date Passwords
[—j@\ Screens

.. Alarms

&) Recipes

--=| Data Loggers
-2, Operation Logging
i@ Schedule

= Macros

%} MNative Script

List

General Setup

General CUStOﬂustomLZ} Keys

Decimal Mumber Keypad
[ Use custom keypad

Hexadecimal Number Keypad
[ Use custom keypad

Octal Number Keypad
[ Use custom keypad

Character Keypad
[ Use custom keypad

Password Keypad
[ Use custom keypad

Medium

Touch Operation Disabled Sign

[ Use custom sign

C5V/Text Files
Separator: Tab

Date Format: | YY/MM/DD
Time Format: | HH:MM:55
Logged Data Files
Date Column No.: |1

Time Column No.: |2

User Level Required In Panel Setup

Set Time/Date: | Any e

Default Fold
Creation:

Designated

[ Redireci

Communicat

Numeric Ok

Window Sci

Language:

[ Support
1) Sending

Extended &
Storage:

©® Dal menu ad albero fare doppio click su General Setup e andare nella tab Custom.

©® Dall'opzione Size selezionare la dimensione che si vuole tra Medium e Large.
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Trasferimento di un progetto tra due HMI

Trasterimento di un progetto tra due HMI

Domanda

Come si fa a trasferire un progetto tra due HMI?

Risposta

Per trasferire il progetto da un HMI all'altro si deve:

¢ seilmodello dei due HMI non ¢ uguale, aprire il progetto con PMDesigner e convertirlo
con la versione adatta per 'HMI destinatario.

* se il modello ¢ uguale si puo decidere se trasferire il progetto:

* con una chiavetta usb: attaccare la chiavetta dietro ' HMI nella porta adatta, dalla pa-
gina Panel Setup (accessibile se durante 'accensione si preme l'angolo in alto a destra
dell' HMI) premere il pulsante Copy to File e selezionare la cartella dentro la chiavetta
in cui salvare il file.

Dopo avere salvato il file, ¢ necessario attaccare la chiavetta nell HMI destinatario e
dalla pagina Panel Setup premere il pulsante Update from File e selezionare il progetto
da scaricare nel HMI.

¢ direttamente tra HMI e HMI: collegare i due HMI e poi dalla pagina Panel Setup
premere il pulsante Copy to HMI.
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